MANUAL DE USUARIO DE
ROBOT KUKA

Robotlca

Robdtica y programac



Robdtica
Programacion Basica

La marca Kuka cuenta con varios modelos diferentes
de robots con caracteristicas diferentes para cubrir

necesidades especificas. Los modelos los cuales
haremos referencia son los siguientes:
> KR 5 sixx R650.
» KR 5 sixx R850.
EJE RANGO VEL. TRQ
1 +170° 375 9s 1000 Nm
2 +45a-190° 300 /s 1000 Nm
3 +166a-119° 375 9/s 1000 Nm
4 +190° 410 9/s 1000 Nm
5 +120° 410 %s 1000 Nm
6 +350° 660 °/s 1000 Nm

Las caracteristicas de los dos modelos de robots son los
siguientes:

Grados de libertad : 6
Carga Nominal : 5 kg.
Alcance : 650 mm.
Repetibilidad : + 0.02 mm

Grados de libertad : 6
Carga Nominal : 5 kg.
Alcance : 855 mm.
Repetibilidad : + 0.03 mm

EJE RANGO VEL. TRQ
1 +170° 250 °/s 1100 Nm
2 +45a-190° 250°/s 1100 Nm
3 +169a-119° 250 9/s 1100 Nm
4 +190° 410 °/s 1100 Nm
5 +120° 410 °/s 1100 Nm
6 +350° 660 °/s 1100 Nm

Estos dos modelos de robots, cuentan para su control
con el Controlador KR C2sr Fig. 3, el cual tiene la
capacidad de manipular cualquiera de los robots. No por
ello quiere decir, que si se cuenta con varios robots y
controladores estos se pueden intercambiar. Esto es
debido a que cada controlador dependiendo del brazo
que se seleccione, tiene una configuracion interna
diferente, asi como su calibracion personalizada.

El controlador se muestra en la siguiente pagina.
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1 Conductor de conexion a tierra.

2 Motor / cable de datos.

3 Conexidn de aire comprimido Air1.

4 El aire comprimido de conexion AIR2.

Dentro del sistema minimo necesario para que el 5 Cable Wrist E/ S CN20

sistema se encuentre operando es indispensable tener o

lo siguiente: Descripcion del KUKA Control Panel (KCP)
v" Robot. El KCP (KUKA Control Panel) es la unidad manual de
v’ Controlador del robot. programacion del sistema del robot. EI KCP contiene
v Cables de conexion. todas las funciones necesarias para el manejo y la
v Teach pendant (KCP). programacion del sistema del robot.

La instalacion eléctrica del robot consiste de: La parte frontal consta de lo siguiente:

F Cable arnes
¥ Interface A1

Las instalaciones eléctricas incluyen todos los cables de
suministro y control de los motores de los ejes 1 a 6.
Todas las conexiones en los motores son plug-and-
socket.

Todos los cables se dirigen al robot en el interior de tal
manera que se reduzcan al minimo el desgaste de los
cables. El juego de cables esta equipado, en los
lugares, con tubos flexibles.
El cable de conexion y las lineas del sistema de
suministro de energia esta conectado a el robot a través
de la interfaz A 1 en el marco de base.

1.- Selector de modos de servicio

2.- Accionamientos CON

3.- Accionamientos DESC./SSB-GUI

4 .- Pulsador de PARADA DE EMERGENCIA.
5.- Space mouse

6.- Teclas de estado derecha

7.- Tecla de entrada

8.- Teclas del cursor



9.- Teclado

10.- Bloque numérico

11.- Teclas de funcién

12.- Teclas de arranque hacia atras
13.- Tecla de arranque

14.- Tecla de STOP

15.- Tecla de seleccidn de ventana
16.- Tecla de ESC

17 .- Teclas de estado izquierda
18.- Teclas de menu

e ang
nagitu

1.- Placa caracteristica

2.- Tecla de arranque

3.- Pulsador de hombre muerto
4.- Pulsador de hombre muerto
5.- pulsador de hombre muerto

Placa carac-
teristica
Tecla Start

Pulsador de
hombre
muerto

Placa caracteristica del KCP

Con la tecla de arranque se inicia
el programa
El pulsador de hombre muerto
tiene 3 posiciones

- No pulsado

- Posicion intermedia

- Pulsador fondo
En los modos de servicio T1 yT2
de hombre muerto debe
mantenerse en la  posicion
intermedia para poder efectuar los
movimientos con el robot.
En los modos de servicio
Automatico y Automatico Externo,
el pulsador de hombre muerto
carece de funcion.

Elementos de mando del KCP
PARADA DE EMERGENCIA

Este pulsador rojo, accionado por golpe, se utiliza en
casos de peligro. Provoca una detencion inmediata de
los accionamientos del robot.

Para volver a conectar los accionamientos, es preciso
desenclavar el pulsador PARADA DE EMERGENCIA.
Para ello, gire el boton en el sentido que indica la flecha
hasta oir como se desencaja. Después debe confirmar
el mensaje PARADA DE EMERGENCIA que aparecera
en la ventana de mensajes. Para ello, pulse la tecla de
funcion programable “Confirmar”.

El accionamiento del pulsador PARADA DE
EMERGENCIA provoca una parada cercana a la
trayectoria.

NOTA: Antes de desenclavar el pulsador PARADA DE
EMERGENCIA, debe corregirse la causa que origind la
parada y, en su caso, el efecto que dicha parada ha
provocado.

ACCIONAMIENTOS CON

Accionando este pulsador, se conectan los
accionamientos del robot.

Estos accionamientos solamente se pueden conectar en
condiciones de servicio normales (p.ej. el pulsador
PARADA DE EMERGENCIA no estd accionado, la
puerta de seguridad esta cerrada, efc.).
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ACCIONMIENTOS DESCON

Accionando este pulsador, se desconectan los
accionamientos del robot. Al hacerlo también se activan,
con un breve retardo, los frenos de los motores, que
mantienen los ejes en su posicidn.
La funcién “Accionamientos desconectados” provoca
una parada por efecto generador.

QO®(

SELECTOR DE MODOS DE SERVICIO

Este interruptor de llave permite conmutar diferentes
modos de servicio.

La posicion actual del selector de modos de servicio
aparece indicada en la linea de estados.

Modo de Desplazamiento manual Sarvicio con programa
servicio
Velocidad de jiento ma- |\ idad de desplazamisnto ma-
- nual nual
@ ['“ Mantaner apretado el pulsador de  |Mantensr apretado el pulsadar de
4 homire muerto hombre muerto
(Test) Accionar Ia locla de desplaza- Mantengr apretada la tecla de
miento o el Space-Mousa arrangue
Velocidad de liento ma- | Velocidad programada
2, nual Mantener apretado el pulsador de
{D T2 | mantzner apretado el pulsadar dz | hombra muerto
(Test2) homire mugrta Mantenor apretada la tacla de
Accionar ka tecla de desplaza- arrangue
miento o el Space-Mousa
i Velocidad programada
@ M Accionamiantos On
no se pueds 5 | i d
retar brevements la tecla de
(Automatico) :ﬁanque
@‘ E" \u'elo.ciaau.pmgiamada
N » no se pueds Accionamientos On
(Automético
externo) Arrandue extarno
Si &l oparario cambia de modo de servicio durante 12 ejecusion del programa, se praduce
una parada por efecto generador, :

PULSADOR DE HOMBRE MUERTO

Para poder realizar ciertas acciones, por ejemplo
desplazar el robot, se debe mantener apretado uno de
los pulsadores de hombre muerto.

Los pulsadores de hombre muerto se encuentran sobre
la parte trasera del KCP y en una de las empufaduras.
Cada uno de los pulsadores tiene dos niveles. Para
ejecutar el programa, el usuario debe mantener un
pulsador en posicién intermedia. Si el usuario suelta el
pulsador o lo pulsa hasta el tope, provocara una parada
por efecto generador.

~

SPACE MOUSE

Sirve para controlar manualmente el movimiento de los
6 ejes (grados de libertad) del robot. La velocidad de
desplazamiento del robot depende del grado de
desviacidn con que el usuario acciona este elemento.
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TECLA SCAPE

La tecla de escape permite en todo momento interrumpir
cualquier accion ya iniciada, por ejemplo, formularios
inline y ventanas de estado que se encuentren abiertos.
Esta tecla también permite cerrar, paso por paso, los
menus abiertos por equivocacion.

TECLA DE SELCCION DE VENTANA

Esta tecla permite conmutar entre la ventana de
programas, la ventana de estado y la ventana de
mensajes cuando se encuentran disponibles.

La ventana activa aparecera resaltada en distinto color.
Esta activacién se denomina también “Foco”.

TECLA DE STOP DEL PROGRAMA

Pulsando esta tecla, se detiene la ejecucion de un
programa.

Ello produce una parada sobre la trayectoria que puede
ser confirmada en el servicio automatico.

Para continuar de nuevo con el programa detenido,
accione la tecla “Arranque del programa hacia adelante”
0 “Arranque del programa hacia atras”.

ARRANQUE DEL PROGRAMA HACIA ADELANTE

Pulsando esta tecla, se arranca el programa
seleccionado.

El arranque sélo es posible si los accionamientos estan
conectados y no existe ninguna situacion de PARADA
DE EMERGENCIA.

En el modo de servicio T1 o T2, si el usuario suelta la
tecla “Arranque del programa hacia adelante”, se genera
una parada sobre la trayectoria.

En una de las empufiaduras hay otra tecla “Arranque del
programa hacia adelante”.
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ARRANQUE DEL PROGRAMA HACIA ATRAS



Al accionar esta tecla se procesan, paso por paso y en
direccién al comienzo del programa, los pasos de
movimiento del programa seleccionado.
En este caso el robot se mueve en sentido contrario a la
trayectoria originalmente programada.
Si el usuario suelta la tecla “Arranque del programa
hacia atras”, se produce una parada sobre la trayectoria.
Esta funcion sélo estd disponible en los modos de
servicio “T1"y “T2".

' “000( )

TECLA DE ENTRADA

Esta tecla sirve para confirmar los datos introducidos o
las instrucciones concluidas.
5O00)

TECLAS DEL CURSOR

Las teclas del cursor sirven para:

- Mover el foco

- Cambiar la posicion del cursor de edicion

- Cambiar de campo en los formularios inline y las listas
de parametros.

;,_....

TECLAS DE MENU

Permiten abrir el menu correspondiente.

En el menu que se abrira, usted puede efectuar su
seleccion de la siguiente manera:

- Con las teclas del cursor (# "), en cuyo caso el punto
seleccionado en el menu aparecera destacado con otro
color

- Introduciendo las cifras que se encuentran a la
izquierda de cada punto del menu

Para cerrar paso por paso un menu, pulse la tecla ESC.

TECLAS DE ESTADO

Las teclas de estado sirven para seleccionar opciones
de servicio, para conmutar funciones individuales y para
definir valores.

La respectiva funcién aparece representada mediante
un simbolo en las barras de teclas de estado.
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TECLAS DE FUNCION PROGRAMABLE

Permiten seleccionar las funciones que se visualizaran
mediante la barra de teclas de funcidn programable.

Las funciones seleccionables son adaptadas
dindmicamente, es decir, la barra de teclas de funcion
programable modifica su asignacion.

TECLADO NUMERICO

Mediante el teclado numérico se introducen las cifras.
En un segundo nivel, el teclado numérico tiene
asignadas funciones de control del cursor.

Flecha

Tecla de retorno: borra el caracter situado a la izquierda
del cursor de edicion.

DEL, .

Borra el caracter situado a la derecha del cursor de
edicion o escribir punto.

INS, 0

Conmuta entre el modo de insercion y el modo de sobre
escritura o escribir 0.

END, 1

Efectla un salto hasta el final de la linea en la que se
encuentra el cursor de edicién o escribir 1.

CTRL, 2

Tecla de control, por ej. para instrucciones especificas
del programa o escribir 2.

PGDN, 3

Visualiza la siguiente pantalla en direccion al final del
fichero o escribir 3.

4

Escribe el numero 4

UNDO, 5

Anula la ultima introduccion de datos efectuada (esta
funcion aun no estéd implementada) o escribir 5.

TAB, 6

Efectda un salto de tabulador, escribe 6.

HOME, 7

Efectla un salto hasta el principio de la linea en la que
se encuentra el cursor de edicién o escribe 7.

LDEL, 8

Borra la linea en la que se encuentra el cursor de
edicion o escribe 8.

PGUP, 9

Visualiza la pantalla siguiente en direccion al principio
del fichero o escribe 9.

TECLADO

Sirve para introducir letras y caracteres.
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TECLA NUM

Permite efectuar dos operaciones, a elegir: introducir
cifras o introducir caracteres de control por medio del
teclado numérico. Para conmutar entre estas dos
posibilidades, pulse brevemente la tecla NUM.

Introduccién de cifras UM
Funciones de control del cursor UM

000000

TECLAALT

Se utiliza junto con combinaciones de teclas. Ello
permite abrir mends o ejecutar determinadas acciones.
Para accionar la tecla ALT, basta con pulsarla una sola
vez. No es necesario mantenerla pulsada.
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TECLA SHIFT

Sirve para conmutar entre minusculas y mayusculas.
Pulsando la tecla SHIFT una sola vez, el siguiente
caracter aparecera en mayuscula. Para escribir varios
caracteres con mayusculas, el usuario debe mantener
pulsada la tecla SHIFT mientras introduce los
caracteres. Las mayusculas también se pueden activar
permanentemente mediante la combinacion de teclas
SYM+SHIFT.

Escritura en minusculas
ESCRITURA EN MAYUSCULAS  [CAPS

CAPS

TECLA SYM

Sirve para introducir los caracteres especiales que
aparecen dibujados sobre las teclas de letras.

Para accionar la tecla SYM, basta con pulsarla una sola
vez. No es necesario mantenerla pulsada.



Interfaz de usuario grafica (KUKA.HMI)

El display del panel de control KUKA esta subdividido en
varias zonas que desempefian diferentes tareas.
Durante el servicio, cada elemento de la interfaz de
usuario es adaptado de forma dinamica a la accion
correspondiente.

Ventanas

Incluyen por ejemplo la ventana de estado y la de
mensajes.

Para conmutar entre las distintas ventanas de
KUKA.HMI, se utiliza la tecla de seleccién de ventana.
Dentro de cada ventana, el foco se puede mover
mediante las teclas del cursor.

Listas de seleccion

Sirven para seleccionar un valor predeterminado.
Coloque el foco sobre la lista de seleccion utilizando las
teclas del cursor o la tecla TAB. A continuacién, con la
combinacion de teclas “ALT” + “#", abra la lista y
seleccione la entrada que desee. Confirme la seleccion
con la tecla de entrada.

ol
SN

Campos de entrada

Sirven para introducir valores o textos. Coloque el foco
sobre el campo de entrada utilizando las teclas del
cursor 0 la tecla TAB. A continuacién, introduzca los
caracteres que desee.

™~ [

Campos de parametros

Permiten seleccionar un valor especifico dentro de un
rango de valores predeterminado.

Ajuste el valor deseado mediante la tecla de estado
correspondiente. Como alternativa, también puede
introducir el valor en el campo de entrada.

100 A
100
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Barra de menus

En la barra de menus se encuentran las funciones de la
unidad de control del robot reunidas en diferentes
grupos.

El usuario debe abrir estos grupos mediante las teclas
de menu para poder efectuar su eleccion.

Auten | Paces b"‘“l"“”‘l"‘“l'

i o [ o Y
O O0O0O Ok

Barras de teclas de estado

Las diferentes teclas de estado permiten acceder a las
funciones de la unidad de control del robot. Las
funciones asignadas a las barras de softkeys varian
segun las necesidades.

10
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Barra de teclas de funcion programable (Barra de
softkeys)

La barra de softkeys se adapta dindmicamente a la
situacion operativa, ofreciendo funciones que se pueden
seleccionar con la tecla de funcién programable
correspondiente.

i
L
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Ventana de programa

La ventana de programa visualiza el contenido del
programa seleccionado. Si el usuario no ha
seleccionado ningun programa, en la ventana de
programa aparece un lista de todos los programas
disponibles.

Entre los numeros de linea y texto de las instrucciones
se encuentra una flecha amarilla que apunta hacia la
derecha. Se trata del “puntero de paso”. Este elemento
esta situado en la linea del programa que se encuentra
en ejecucion.

Otra marca diferente es el “cursor”. Se trata de una raya
vertical roja. El cursor de edicién se encuentra al
principio de la linea que en ese momento esta siendo
editada.

mininininisl

o I P
N I I O A I

Puntero de paso (puntero de programa)

1DI SWITCH PGHO ; Jelemct @
l, Programnimiber
11

1z CASE 1
13 IPEIEI [(HEXT PGCHNO, #PCGNC AC
L HEoPRE Progre-Ho.—Fegest

Cursor

Ventana de estado

La ventana de estado puede visualizarse cuando sea
necesario. Contiene informacion sobre el estado de
ciertos componentes, p. €j. las entradas y salidas.

Con las teclas del cursor o con el bloque numérico se
puede situar el foco sobre el lugar deseado.
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Formulario

El formulario puede visualizarse cuando sea necesario.
En él se introducen datos requeridos por la unidad de
control, por ejemplo, la medicién de la herramienta.

Con las teclas del cursor o con la tecla TAB se situa el
foco sobre el lugar deseado.

11



g
-

1 v o

I N A [ N O
|
Frariririri

Lista de parametros

Sirve para introducir valores extraidos de un rango de
valores.

Con las teclas del cursor o con la tecla TAB se sitla el
foco sobre el lugar deseado.

I O N [ W R O

Ventana de mensajes

La unidad de control se comunica con el usuario a
través de la ventana de mensajes. Visualiza mensajes
de indicacion, de estado, de confirmacion, de espera y
de dialogo.

Cada tipo de mensaje tiene asignado un determinado
simbolo.

[
H m
Di1ﬁ§m«m -
|
| L]
I TiernEc- Mo | dhs. | Penzae
11y 11:17 1356 KCP Se necesita tecla
11:17 1350 Coi alcanzada

i
§
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§

Formulario inline

Una parte de las funciones del programa requiere la
introduccion de valores.

Estos valores se introducen mediante una mascara de
entrada (formulario inline) o se seleccionan mediante
campos de seleccion.

Con ello se garantiza que las instrucciones programadas
poseen siempre el formato de entrada correcto.

] i
D i ={F Jeonr =]¥ei=[1en sPnaTt _|:|
13
3 ]
N i

= |[P1 [coNT = |¥el=[100 %[PDAT

Linea de estados

En la linea de estados se visualiza informacion acerca
de los estados de servicio importantes.

12
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MENSAJES

Mensajes de indicacién: contienen informacion o indican
operaciones, errores de programacion o errores de
manejo. Tienen solamente caracter informativo y no
interrumpen la ejecucion del programa.

@ Se requiere la tecla de arranque

Esta indicacion aparece, por ej., después de que el
usuario ha seleccionado un programa.

Mensajes de estado: sefalizan el estado de la
instalacién. También tienen caracter informativo y
pueden interrumpir el programa de usuario en ciertas
circunstancias. Los mensajes de estado se borran
automaticamente cuando desaparece el estado que los
provoco.

e Parada de emergencia

Este mensaje aparece cuando, p. €j., ha sido accionado
el pulsador PARADA DE EMERGENCIA o ha sido
abierta una puerta de seguridad.

Mensajes de confirmacién: aparecen con frecuencia
como consecuencia de un mensaje de estado (p. €j.,
PARADA DE EMERGENCIA) y deben ser confirmados
explicitamente. Indican fallos en la ejecucién del
programa.

STUP Confirmar PARADA DE EMERGENCIA

Los mensajes de confirmacion detienen el servicio del
robot hasta que la causa del fallo ha sido eliminada y el
mensaje confirmado.

Mensajes de espera: aparecen cuando un programa
esta en ejecucion y se establece una condicion de
espera.

E WAIT FOR $IN[1}==TRUE

La unidad de control del robot se detiene hasta que se
cumple la condicion o se reinicia el programa. En este
ejemplo, el sistema estd esperando una sefial en la
entrada 1.

Mensajes de dialogo: deben ser respondidos por el
usuario. El resultado se registra en la variable
correspondiente. El programa se detiene hasta que el
mensaje recibe una respuesta y a continuacion prosigue
Su ejecucion.

9(;Esté seguro de que desea aceptar el punto
‘P17?

En este caso, se pueden utilizar las teclas de funcién
programable “Si” y “No” que se encuentran en la barra
de teclas de funcion programable. Cuando se pulsa una
de las dos teclas de funcién programable, el mensaje se
borra de la ventana.

BARRA DE ESTADO
M B e [cec (= Aul [POV-100% [Rob1 1125
Fmﬁ — Las teclas del teclado numérico estan activadas.

==
[I'{UM —® Las funciones de control del cursor del teclado numérico estan
aclivadas.

[ | |G [P=s A [POV-100% [Reb 1 1125

!CAFE p ESCRITURA EN MAYUSCULAS.

o . )

[ —® La escritura en MAYUSCULAS y en mindsculas estd activada,
Iﬁll. !I"O'I'-“mi !H.Dh_i 11:25

(] ElricaL IP-5
I

L

|S — Gris: El interpratador “Submit” ha sido desactivado.

i ——p Verde: El interpretador “Submit” estd en ejecucion.

i —» Rojo:

Hum | Bl w o =5

— Verde:

El interpretador "Submit” esta detenido,

|.qm |P0'II‘-‘|II[I% |Rnh71 11:25

Los accionamientos estan preparados.

— Rojo: Los accionamientos no estan preparados.

13
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— Gris:

[Aut [POV-t0mn [Rob 1 (12

:

No hay ningtin programa seleccionadao,

Hi — Amarilla; El puntero de paso asta sobra la primera linea del
programa seleceionado.

i —® Verde: Ha sido seleccicnado un programa y actualmente esta en
ejscucion.

—p Rojo: El programa seleccionado y arrancado ha sido

detanido,

ﬁ ——p Negro: El puntero de paso esta sobre la Gltima linea del
moarama seleccionado.

i | llrﬁ'cm =5 [Aut [POV=100% [Riob 1 [112s

CELL — Esle campo indica el nombre del programa seleccionado.

wm [ il caL |n=|-s A POV-100% [Rob 1 (1125

["=5 —® En &l se visualiza &l nimero de paso de la linea de programa gue en
58 MOMento se encuentra en ejecucion.

i e =

In ——p Modo de saervicio T1 (senvicio manual | servicio tacleado).

;mln [POV-100% |[Mob_1 1125

T2 ——p Modode servicio T2 (senvicio manual | servicio tecleada).

Est ——® Modo de servicio en el que un ordenador central © un PLC asume el
control dal sistama de rabot (automarico extamo).

Aut  ———» Modo de servicio (automatico).

(O | |Cyca s A POV-100% |Rob 1 1125
|
POV=100% — El override (sobreconirol) de programa.
Hum | llrﬁ'cm =3 [Aul [ POV-100% [Riob 1 1125
|
Rob 1 —® Aqui se visualiza el nombre del robot,
Croi | |Cice e Aw pOv-100% [Rob 4 [1125

l‘l_‘l:‘i —— La hora actual del sistama.
SISTEMA DE COORDENADA

Durante el desplazamiento manual, el robot se mueve
dependiendo del sistema de coordenadas seleccionado.

Sistema de coordenadas
especifico de los gjes

Sistema de coordenadas
TOOL

s
L - ;
am Sistema de coordenadas
¢ = - WORLD
o B
bt &‘ Sistema de coordenadas
e BASE
bl h2 =
e r

Sistema de coordenadas especifico de los ejes
En el sistema de coordenadas especifico de
i&- los ejes, se puede desplazar individualmente
cada uno de los ejes del robot en la direccion
axial positiva 0 negativa. Para ello se utilizan
las

teclas de desplazamiento o el Space--Mouse, que
permite desplazar simultaneamente 3 0 6 ejes.

=

Teclas de desplazamiento

Space-Mouse

Sistema de coordenadas WORLD
El sistema de coordenadas WORLD (sistema
‘ de coordenadas universales) es un sistema de
coordenadas cartesiano situado en un punto
fijo. Sirve como sistema de coordenadas de
origen para los sistemas de coordenadas BASE vy
ROBROOT.
El sistema de coordenadas WORLD solamente coincide
con el sistema de coordenadas del Space--Mouse
cuando el operario se encuentra situado directamente
frente al robot con el KCP.

~ =
SRR

WorLp (K )

¥

o

B0000

10

Teclas de desplazamiento  Space-Mouse

Sistema de coordenadas BASE
El sistema de coordenadas BASE es un sistema
r de coordenadas cartesiano. Este sistema se
mide de tal modo que su origen se encuentra en
una pieza o en un dispositivo.
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Teclas de desplazamiento Space-Mouse

En el estado de suministro, el origen del sistema de
coordenadas BASE se encuentra en la base del robot.
El sistema de coordenadas BASE esta referido al
sistema de coordenadas WORLD.

Sistema de coordenadas TOOL
El sistema de coordenadas TOOL es un
sistema de coordenadas cartesiano.
Este sistema se mide de tal manera que su
origen esta situado en la herramienta.

Ejemplo con una
servopinza

Ejempla con una
antorcha

00

A
‘r
+

EE0 0 R )

000

Taclas de desplazamiento Space-Mouse

Por lo general, la orientacion del sistema de
coordenadas TOOL se selecciona de modo que su eje X
coincida exactamente con la direccion de trabajo de la
herramienta (direccién de avance).

En el estado de suministro, el origen del sistema de
coordenadas TOOL esté en el centro de la brida.

El sistema de coordenadas TOOL esta referido al
sistema de coordenadas BASE.

RoBroOT

DESPLAZAMIENTO MANUAL DEL ROBOT
Generalidades

La funcién de desplazamiento manual permite mover el
robot manualmente. El robot estandar dispone de un
total de 6 ejes definidos del siguiente modo:

15



Sinopsis:

Posicion y sentido de giro de 10s ejes del robot
Para desplazar el robot manualmente,
el selector de modos de servicio debe

@ estar en la posicion “Servicio en

{T) (T) régimen discontinuo” (T1 0 T2).

Sélo se puede desplazar manualmente el robot si no
existe  ninguna  situacion de PARADA DE
EMERGENCIA.

Si uno de los ejes del robot llega hasta uno de los
interruptores de software que establecen un fin de
carrera, este eje se desconectara inmediatamente. A
continuacion, el usuario puede sacar manualmente el
robot de esta posicidén en el sistema de coordenadas
especifico del eje. Los demas ejes continuan
funcionando con normalidad.

Si uno o varios ejes del robot se desplazan hasta su
tope final sin frenar y con una velocidad superior a la
velocidad de desplazamiento manual ajustada en
fabrica, los amortiguadores afectados deben ser
sustituidos de inmediato.

Si resulta afectado el eje 1 de un robot de pared, es
preciso cambiar su columna giratoria.

Seleccion del tipo de desplazamiento

Para desplazar manualmente el robot, usted puede
elegir entre los siguientes tipos de desplazamiento:

Para tener una vision de conjunto, las posiciones de los
ejes durante el desplazamiento se pueden visualizar en
la ventana de estado.

[Visualizacion > Posicion actual > Especifico Ejes]

Desplazamiento manual desconectado

Solamante para ejecutar un programa o
para “automdatico”

Desplazamiento con el “Space-Mouse"

Desplazamionto simultanec de 3 o & gjes,
dependiendo del nimero de grados de
libartad

Desplazamiento con las teclas de
"+| desplazamiento

Para poder mover cada uno da los ejes por
separado

SELECCION DE LA CINEMATICA

Con las teclas de desplazamiento se pueden mover,
ademéas de los ejes estandar del robot, los ejes
adicionales o cinematicas externas, siempre que éstas
hayan sido proyectadas de antemano.

El tipo y nimero de opciones disponibles depende de la
configuracion de su sistema.

Robot
ﬂ Sélo se pueden mover los 6 ejes de robot A1...A6
(sistema de coordenadas especifico de los ejes),
o bien X, Y, Z, A, B, C (sistema de coordenadas de
referencia)
Ejes adicionales
Esta funcidén solo permite mover los ejes
15| adicionales (E1...E6)

Robot y ejes adicionales

@ Se pueden mover los ejes principales del robot
4] (A1..A30X,Y, Z) asi como los 3 primeros ejes

adicionales (E1...E3).

{:‘ Se pueden mover los ejes principales (A1...A3 o
| X, Y,2)y también los ejes adicionales (E4...E6).

Si el robot es desplazado mediante el Space-

{:‘ Mouse (ejes A1...A6,0 X, Y, Z, A, B, C), los ejes
&| adicionales (E1...E6) se pueden mover con las

teclas de estado.
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SELECCION DEL SISTEMA DE COORDENADAS

Seleccione el sistema de coordenadas de referencia
sobre el que desea desplazar el robot.

7~

Sistema de coordenadas especifico
de los ajes

EaSsSaaDoan
Sistema de coordenadas WORLD

Sistema de coordenadas BASE

[ ]
S
o ®m
o m
o @
[
]
]
L]
L]

Sistema de coordenadas TOOL

*0e0
*09 0

2 |2 e |

Si el robot dispone de un paquete de mangueras, en el
caso singular de los ejes de la mufieca (A4 y A6
paralelos), existe el riesgo que el paquete se enrolle
sobre el eje de la mufieca.

Sobre control manual (velocidad de desplazamiento
manual)

En algunos casos puede resultar imprescindible reducir
la velocidad de desplazamiento del robot. Sélo asi es
posible situar el robot con exactitud en ciertos puntos o
evitar colisiones entre la pieza y la herramienta.

BE

Elvalor del sabrecontrol manual
=0 puede modificar con la tecla
da estado “"+/-". El wvalor
ajustado actualmente aparece
indicado encima del simbolo.

En los modos de servicio “T1” y “T2”, el sobre control
manual también se puede modificar durante la ejecucién
del programa. Dependiendo de coémo esté proyectado el
sistema, al conmutar al modo de servicio “T1” se
restablece el Ultimo valor de sobre control manual
utilizado.

°

' m

L

s =

L]
=4

L]

[

-

L ]

(0]
..
as
L& J

El Space-Mouse permite reducir ain mas la velocidad
de desplazamiento. Para ello, el usuario debe disminuir
la desviacion de este elemento (la velocidad es
proporcional al grado en que el usuario desvia el Space-
Mouse). El grado de incremento del sobre control
manual se puede aumentar. Para ello, debe activar la
opcién “Pasos de Override en Manual on/off’ en el mend

“Configuracion > Movimiento manual”. De este modo, el
valor ya no cambiara en incrementos de 1%, sino en
incrementos de 1, 3, 10, 30, 50, 75y 100 por ciento del
valor establecido en los datos de maquina.
[Configuracion > Movimiento manual > Pasos de Over
ride en Manual on/off]

Si ha seleccionado como sistema de coordenadas de
referencia el sistema de coordenadas especifico de los
ejes, el sobre control manual se referira al eje
respectivo.

Si ha ajustado un sistema de coordenadas rectangular
(por €j. un sistema de coordenadas universales), el
sobre control manual se referira al eje con el recorrido
mas largo (eje directriz).

Todos los demas ejes efecttan un movimiento
sincrénico respecto al eje directriz.

@ Desplazamiento con Space-Mouse

Si con la tecla de estado “Tipo de
desplazamiento” ha seleccionado el Space-Mouse como
elemento demando, puede mover el robot

simultaneamente en 3 0 en 6 ejes (grados de libertad).
En este caso, se asigna al Space-Mouse un sistema de
coordenadas que se mantiene igual en todos los
sistemas de coordenadas de referencia.

Si por ejemplo tira hacia usted del Space-Mouse en
direccién X positiva, los ejes del robot se moveran
también en direccidn X positiva en el sistema de
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coordenadas de referencia. Lo mismo ocurre con los
ejesYyZ

Gire, por ejemplo, el Space-Mouse sobre del eje X. Con
ello hara girar también la punta de la herramienta sobre
del eje X del sistema de coordenadas de referencia
seleccionado. Lo mismo sucede, una vez mas, con los
ejesYyZ

En determinadas aplicaciones no conviene mover el
robot simultaneamente en los 6 ejes, p. €j. para
efectuar un posicionamiento de alta precisién o para una
medicion de la herramienta. Por ello, para efectuar una
reduccion el usuario dispone, como medios auxiliares,
de “Grados de libertad” y de un “Eje dominante”.

Posicion del raton

Para poder manejar el robot intuitivamente en caso de
utilizar el raton, el usuario puede comunicar su posicion
a la unidad de control.

[Configuracion > Movimiento manual > Posicidén del
puntero]

Como opcion predeterminada, la posicion del raton
seleccionada es “0” grados. De este modo, el robot se
desplaza en direccion X positiva. Para que la direccion
en que se mueve el Space--Mouse coincida con la
direccion de desplazamiento, el usuario debe situarse
frente al robot.

Pogicion Mouse 501

Si el usuario estd situado a la izquierda del robot y
quiere volver a desplazarlo en esa direccion, no necesita
volver a orientarse. Tan solo tiene que ajustar la
posicion del raton a 90 grados. Al hacerlo, el sistema de
coordenadas universales también girara internamente
90 grados. Moviendo el Space--Mouse igual que antes,
el usuario podra desplazar el robot hacia él.

La posicidn del raton 6D se puede modifica mediante las

correspondientes teclas de funcion programable. Con

cada pulsacion de la tecla “+”, el sistema de

coordenadas universales gira 45 grados en el sentido de

las agujas del reloj. La tecla “-" hace girar el sistema de
. coordenadas en sentido contrario a las
] agujas del reloj.

El simbolo del KCP en la ventana de
estado también cambia de lugar con cada pulsacién de
tecla, mostrando siempre la posicion actual.

La tecla de funcion programable “Cerrar” memoriza la
posicion actual del raton y cierra la ventana de estado.
Al conmutar al modo de servicio “AUT” (automatico) o
“EXT” (automatico externo), la posicién del raton vuelve
automaticamente a los 0 grados.

Grados de libertad del Space-Mouse (configuracion del
raton)

El usuario puede restringir el nimero de ejes que
pueden desplazarse simultaneamente con el Space-
Mouse.

[Configuracion > Movimiento manual > Posicién del
puntero]

Con la ventana de estado abierta, puede definir los
grados de libertad.

}Conﬁgu'acién Maouse-60

Grados de libertad del
Space-Moussa:

ED | Funcicnalidad ilimitada

Seleccidn Ejes

t:.) Tadas s Ejes (6D) —

AEC Movimiento de los gjes de

la muneca
Mado Daminante

Dam
Z Crominznka

|5 [& N

o | Movimiento de los ejes
principales

Movimiento de los ejes principales (movimientos de
translacion)
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En este caso, la funcionalidad del Space-
@ Mouse esta limitada al movimiento de los
wz | ejes principales A1, A2y A 3, es decir, a
los movimientos de traslacién. El robot sélo
se mueve si el usuario tira del Space-Mouse o lo
empuja. EI movimiento del robot dependeré del sistema
de coordenadas de referencia seleccionado.
En el sistema de coordenadas cartesiano, el robot
s6lo puede efectuar un movimiento de traslacion en los
ejes de coordenadas X, Y y Z. Por lo general, en este
caso se mueven varios ejes sincronicamente. Si, por el
contrario, usted ha seleccionado el sistema de
coordenadas especifico de los ejes, solamente podra
desplazar los ejes de robot A 1, A 2 y A 3 directamente.
Sistema de coordenadas de referencia especifico de los
ejes:

Movimiento de los ejes de la mufieca (movimientos de
rotacion)
En este caso, la funcionalidad del Space-
% Mouse esta limitada al movimiento de los
ejes de la mufieca, es decir, a los
| movimientos rotatorios. El robot so6lo se
mueve si el usuario gira el Space-Mouse. También en
este caso, el tipo de movimiento depende del sistema de
coordenadas de referencia del robot que haya sido
seleccionado.
En un sistema de coordenadas cartesiano, el robot
s6lo puede efectuar un movimiento de rotacion sobre los
ejes de coordenadas X, Y y Z. En este caso también se
pueden mover varios ejes simultaneamente.
Por el contrario, si usted ha seleccionado el sistema de
coordenadas especifico de los ejes, so6lo podra mover
los ejes de robot A4, A5y A 6 directamente.

4&BC

Sistema de coordenadas de referencia especifico de
los ejes:

=

Funcionalidad ilimitada
Este  ajuste  permite  desplazar
@ simultaneamente los 6 ejes del robot. En
el sistema de coordenadas cartesiano,
_ o | si el usuario empuja el Space-Mouse o tira
de él a lo largo de su eje X, Y o Z, provocara un
movimiento igual del robot a lo largo del eje X, Y 0 Z del
sistema de coordenadas de referencia seleccionado. Si
gira el Space--Mouse sobre su eje X, Y o Z provocara
también un giro igual de la punta de la herramienta
sobre eleje X, Y 0 Z
En el sistema de coordenadas especifico de los ejes
los ejes de robot A1 aA6 se pueden desplazar de
manera precisa: Empujando el Space-Mouse o tirando
de él (movimientos de traslacion) a lo largo de los ejes
de coordenadas X, Y y Z, el usuario provocara un
movimiento de los ejes de robot A 1, A2y A 3. Girando
el Space-Mouse sobre los ejes de coordenadas X, Yy
Z, podra mover la mufieca (ejes de robot A4, A5y A6).
Sistema de coordenadas de referencia especifico de
los ejes:
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Con los ajustes que se mencionan aqui, usted puede
reducir el nimero de grados de libertad de 6 a 3. Sin
embargo, podra mover individualmente un solo eje con
el Space-Mouse.

No obstante, para poder trabajar con un solo eje cuando
sea necesario, se puede establecer un eje llamado
‘dominante”.

Eje dominante del Space--Mouse (configuracion del
raton)

En diferentes aplicaciones resulta conveniente limitar la
funcion del Space--Mouse a un eje del robot, el eje
llamado “dominante”. Con esta funcion activada,
solamente se desplazard el eje que mas se pueda
desviar mediante el Space--Mouse.

[Configuracion > Movimiento manual > Configuracion del
puntero]

Con la ventana de estado abierta, usted puede decidir si
solo desea desplazar el eje dominante.

p:mfiguradén Mause-50

Seleccion Ejes

E" Toos o5 Ejes (50

Eje dominante:

Dom,
[Z ‘| Dominante | Eje dominante activado

WModo Dominante

¥ corem
k‘ Dominantz < Mo dominantz | Eje dominante no activado

La instruccion “Eje dominante”
también puede activarse o
desactivarse mediante la tecla de
estado correspondiente. Esta
tecla de estado soOlo esta
disponible en el tipo de desplazamiento “Space-Mouse”.

Eje dominante activado
s Para el movimiento del robot, lo decisivo es el
M, eje de coordenadas del Space-Mouse al que en

ese momento se confiere la mayor desviacion.
Dramninant e |

En la figura que aparece al lado, la
relacion de las desviaciones en el
Space-Mouse para los ejes A 1-, A2+
y A 3- esta representada por medio de
las longitudes de flecha
correspondientes.

g~

~  Como puede ver, en este ejemplo ia

N ‘a, mayor desviacion es la del eje A 2+.
» é Con ello, el eje A2 resulta ser el eje

o+ dominante. Por lo tanto, sélo sera
posible desplazar este eje.

A3~
Desviaciones del |  En cuanto otro eje tenga una

Space-Mouse | desviacion mayor, pasara a ser el eje
dominante.

Eje dominante no activado
] Dependiendo del ajuste de los grados de
X, libertad, se pueden desplazar 3 ejes o los
- 6. En este caso, se habla de movimiento
Ko doninane | superpuesto. El desplazamiento manual
simultaneo de 3 0 6 ejes esta reservado, ante todo, a los
usuarios con experiencia.

Desplazamiento con las teclas de desplazamiento

Si con la tecla de estado “Tipo de desplazamiento”, ha
elegido las teclas de desplazamiento como instrumento
para introducir datos y ha seleccionado el sistema de
coordenadas de referencia deseado, podra mover el
robot accionando las teclas de estado “+/--.

En determinados tipos de robot, la interfaz de usuario
puede diferir ligeramente de la version estandar. En el
robot de pale-tizado, por ejemplo, el operario dispone de
los ejes A 4 y A 5 si el desplazamiento manual es
especifico de los ejes y no dispone de los angulos By C
si el desplazamiento es cartesiano.

En principio, para el desplazamiento manual debe
mantenerse apretado uno de los pulsadores de hombre
muerto y a continuacion se debe accionar la tecla de
desplazamiento deseada. Si el operario suelta el
pulsador de hombre-muerto o la tecla de
desplazamiento, el robot se detendra inmediatamente.

Especifico del gje

WORLD

BASE

ae0n
eoee
aaem

TOOL

2|51 @[ =%

Sistema de coordenadas especifico de los ejes
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Cuando se elige el sistema de coordenadas especifico
de los ejes, la barra de teclas de estado situada a la
derecha indica los ejes principales y los ejes de la
mufieca A 1 bis A 6 en cuanto el usuario acciona uno de
los pulsadores de hombre muerto situados en la parte
trasera del KCP. Pulsando la tecla de estado +/--
correspondiente, se mueve el eje asignado.

Direccion de movimiento positiva

Sistemas de coordenadas TOOL, BASE, WORLD

Si usted se encuentra en el sistema de coordenadas
“TOOL”, “BASE” o “WORLD”, el panel de control
indicaréa los ejes principales X, Y y Z, asi como los ejes
de mufieca A, B y C. Por lo general, al desplazar el
robot se mueven sincronicamente varios ejes.

En el sistema de coordenadas universales las teclas de
desplazamiento tienen asignadas las denominaciones
de eje que aparecen en la siguiente figura. También en
este caso, las flechas indican las direcciones axiales
positivas.
i ® "‘.

c
-+ Gl
_J/ Direccion de movimiento positiva ¥

Desplazamiento manual incremental

El desplazamiento manual incremental permite ejecutar
paso por paso una instruccién de movimiento.

Cada paso de movimiento se realiza individualmente
segun el ajuste de incremento.

Esta funcion permite acelerar enormemente el
posicionamiento de puntos a distancias iguales.

Asi, en caso de fallo, el usuario puede alejar el robot de
la pieza a una cierta distancia o siguiendo una cierta
orientacion. A continuacion, el usuario puede volver a
desplazar el robot paso por paso hasta la posicion
anterior.

ﬁ Desplazamienta manual incremental
=% =% desconectado

Incremento a 10 mm lineal (X, ¥, Z) o a
| 3 grados de orientacion (A, B, C)

* lincremento a 1 mm lineal (X, Y. Z)oa 1l
grado de orientacion (A, B, C)
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Para efectuar el desplazamiento manual con las teclas
—___ de desplazamiento, debe mantenerse
".'—." apretado uno de los pulsadores de

L " hombre muerto y a continuacion debe

~ accionarse la tecla de estado deseada. La

d ‘:) tecla “-" activa el siguiente valor mas

pequefio, la tecla “+" activa el siguiente

valor mas grande. El robot sdlo se desplazara mientras
el usuario mantenga pulsada la tecla de desplazamiento
manual y se detendra automaticamente cuando haya
alcanzado la distancia ajustada o el numero de grados
definido. Luego sera necesario soltar la tecla de estado
y volverla a pulsar.
El robot se detiene si se produce una interrupcion antes
de tiempo, p. €. Por que se activa una parada de
emergencia, se cambia el modo de servicio, 0 se suelta
la tecla de desplazamiento o el pulsador de hombre
muerto. Con ello finaliza el movimiento incremental
iniciado.

Los incrementos se ejecutan en relacion con el sistema

de coordenadas seleccionado.

Navegador
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El navegador es lo que suele llamarse un administrador
de directorios y ficheros. Con él, el operario puede
navegar por las unidades de disco y las estructuras de
directorios. Con el navegador, los ficheros e pueden
crear, seleccionar, copiar, archivar, borrar y abrir.

Archiva | Precasar I Canfiguar | Indieacifen | | picis. I |tz I Teenalagia | Ayuda
Flera: L Contanida g R
P Nortre Comentari Canitizdo | e
ﬁ =R ] LAVEN0S 1L &
() Program o HANCLER Bf &2, 2I(2006 44T &
3] tancHIvE = |

d

T
‘| 12 B

] L Chirtais) seamsenados 0 Byres
C. | Tiewpo Mo | Abx | Wensse [ ’
FAEZE  100E Canbroadar arancade 'b:'
FAEEE 40 Hivl Powel n finaizadn T

Num | Cop S/ 0 A | |71 POV 100% | Rob-l | 10:57 | <

Buplcsda | Acbwn | B | A

s | fEEraana

(1) Encabezamiento

(2) Estructura de directorios, indicaciéon de atributos o
lista de seleccion (plantillas o filtros)

(3) Linea de estados

(4) Lista de directorios o lista de ficheros

SUPERFICIE DE OPERACION

Consideraciones basicas

El navegador estd compuesto de cuatro secciones.
Dentro del navegador se utilizan los siguientes iconos o
simbolos:

Unidades de disco

Simbolo  |Tipo Ruta predefinida
Robot KRG,
Disquete Ay

Unidad de disco desconocida
(p. &j. unidad de red inexistente)

Disco duro *{ p.gj. “KukaDisk (C)" 0 “Kukapata (D0)”
CD-ROM ™ E:\
Unidad de red mapeada *1 Fy, G, .

L S| @] | €™

Unidad de disco de respaldo | Archivo:,

*1: Estos simbolos no aparecen en el grupo de usuarios “Usuaria™

*2: Si durante el servicio falla una conexion de red, el sistema operativo bloguea el na-
vegador hasta que se detecta el fallo de la red. En ese intervalo no se puede efec-
tuar ninguna operacion (p. ej. seleccionar / abrir un programa)

Directorios y ficheros

Simbolo  [Tipo
Directorio

Significado
Directorio normal

Directorio abierto Directorio abierto

Archivo Fichero ZIP {directorio comprimido)

Lectura de directorio Se lee el contenide del directorio

Médulo Programa en el nivel del usuario
(*.src, *.dat, *.sub)

Programa en el nivel del usuario gque debe ser
corregido en el editor antes de su ejecucion

Fichero de programa en el nivel de experto

Médulo defectuoso

Fichero Src ™1

Fichero Src ™1 Subprograma en el nivel del experto

Fichero Src defectuoso ™ |Fichero de programa en el nivel de experto que
debe ser comregido en el editor antes de su ejecu-
cién

Lista de datos en el nivel de experto

Fichero Dat *{

Fichero Dat defectuoso *1 | Lista de datos defectuosos

Fichero ASCII *1 Fichero legible con cualquier editor

Otros ficheros *1 Ficheros binarios gue no se pueden leer en el

editor de textos

El fichero correspondiente esta integrado en
el sistema (p.ej. un programa seleccionada)

*{: Estos simbolos no aparecen en el grupo de usuarios “Usuario™

B (g (|| R || ||

Ficheros integrados

Estructura de directorios

De manera estadndar, el navegador visualiza la
estructura de directorios de las unidades de disco o
directorios actuales.

En el lado izquierdo del navegador se visualiza
normalmente la estructura de directorios actual. Esta
[ Porovios qRey indicacion depende del
St filtro seleccionado.

‘ En el lado derecho del
navegador, en forma de
lista de ficheros, se
visualiza el contenido de
la unidad de disco o del
directorio destacado con
un color diferente (foco).
Para seleccionar una
unidad de disco o directorio, mueva el foco con las
teclas “1” 0 “|” del cursor y sitlelo sobre el simbolo
deseado.

[E] camcHvED

l‘ PCRCVIDS (RREZY Para abrir o cerrar un

nivel del directorio, pulse
la tecla de entrada.
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En el nivel de experto se pueden utilizar otras unidades
de disco y directorios adicionales.

En este caso, utilice también las teclas “1”, “|” del
cursor o la tecla de entrada.

Para pasar de la estructura de directorios a la lista de
ficheros, y viceversa, utilice las teclas “—" 0 “—" del
cursor.

Indicacion de atributos
Permite visualizar y modificar opciones de ficheros o
directorios individuales. Para acceder a la indicacion de
atributos, debe seleccionar primero un fichero o un
directorio.

Nombra ' | Comentario |

I:lProgram

HANDLER ONE...
TESTPROGRAM

Fichero Nuevo
Abrir
Imprimir

Archivo

Restaurar

Renombrar

Formatear disquete (A:)
Atributos

Filtro

yyvry vy

Generalidades

General IInFnrma:uin ragistrn | Pnr!ﬂ_’

Nombre del fichero seleccionado (aqui, un médulo
E prog_ol — ! compuesto de un fichero “Src” y un fichero “Dat”)

e Hodulo Informaciones sobre el tipo de fichero (“Dir”,
Desting: KREARLProgram, ——— “Archive”, “Bin”, “Text", “Module”, “VirtualDir" y

Tamafio: 1,34 KE {1372 B) “Unknown”), la ruta del fichero y la cantidad total
Creado: 11/40/2005 1:37:56 de memoria ocupada.

Carbiado; 11/10{2005 1:37:57 ” e

»:::es; uj:m:zms renise —— La fecha y hora de creacion y modificacion del

o fichero, asi como del Gltimo acceso al mismo
ikt

I UEEECTRT FidHT Indicacion de los atributos Windows del fichero,
que pueden ser modificados en el nivel de
experto.

: T — El modo de edicion actual (“Libre”, “Full”,
e e L “ProKor” o “ReadOnly")

Wl i S i

Informacion sobre el médulo

General  Informacin registra |pm1 3

Versidn

Tamafio SRC 12288
Tamaio CAT: 1636+
Fusnte bpo:  SRC

Informaciones sobre la edicién, los ficheros “Src” y
“Dat”, y los tipos de fichera (“RobotSRC”,
“SubmitSub” o “None”)

Submit Programa Estado del fichero en el interpretador Submit y en

e [ e el interpretador del robot (estados posibles:

“Desconocido”, “Libre”, “Seleccionado” o “Activo”)

Atributas regiskros: -5 AN-—

+—— Conmutacion del atributo “Visibilidad” del sistema
¥ visble

base.

Lsuatior
L

Camentaro: —— Nombre del usuario (maximo 30 caracteres)

Testpragramn =l Comentario adicional para cuya lectura se puede,

- si es preciso, avanzar con las teclas “|" o “1" del
CcuUrsor.

Parametros

General | Informacin registra Par2d | »

En los madulos KRL el usuario puede fijar toda la
informacion adicional que quiera, por ejemplo,

Nomtye Sai gl perdme informacion acerca de la version o el nombre de la
<Farametro biue. . .
EDITMASK * plantilla.

Parametro “Template” (plantilla) e informacién
correspondiente

Al I ﬂ

o e l? a
EMPLATE T Nombre del parametro

Valor del i :
erlTemolteisomate | ——— vrglores correspondientes al parametro

Con las teclas “_" y “_” del cursor, se puede colocar el
foco sobre uno de los campos para introducir texto en él
0 para activar una opcion (tecla espaciadora).

Para mover el cursor de escritura dentro de un campo
de entrada, utilice las teclas “!" o “z” del cursor.

En la pagina “Parametros”, pulsando una de estas teclas
accedera directamente a cada uno de los valores de
parametro.

Con la tecla de funcién programable “Tab +”, se puede
navegar entre las paginas “General’, “Informacion
registro” y “Parametros”. Si desea utilizar el bloque
numeérico, en la linea de estados debe estar desactivada
la indicacion “NUM”,

l.'(:' (EE: b |

| ok | cancear |

Con las teclas de funcién programable “OK” o
“Cancelar’, puede aceptar los cambios efectuados o
finalizar la accion. También puede utilizar como
alternativa la tecla de entrada o la tecla ESC.

Lista de directorios y ficheros
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En el lado derecho del navegador aparece el contenido
de la unidad de disco actual o del directorio actual en
forma de lista de ficheros.

Para seleccionar un directorio o un fichero, mueva el
foco mediante las teclas del cursor “1” 0 “|” y sitUelo
sobre el simbolo deseado.

Para abrir o cerrar un directorio, 0 para seleccionar un
programa, pulse la tecla de entrada.

Para pasar de la estructura de directorios a la lista de
ficheros y viceversa, utilice las teclas “—" 0 “—”.

Con la tecla espaciadora el usuario puede marcar de
forma permanente varios ficheros o bien eliminar las
marcas.

Para ello, mediante las teclas del cursor “|” o “1”
coloque el foco sobre el fichero deseado y pulse una vez
la tecla espaciadora. Al hacerlo, el fichero
correspondiente quedara marcado.

Pulsando una vez mas la tecla espaciadora, la marca se
vuelve a borrar.

Para marcar varios ficheros consecutivos, se puede
utilizar la combinacién de teclas “Shift” + “|” o “Shift” +
N

La tecla ESC borra las marcas de todos los ficheros.

En el nivel de experto, si esta activado el filtro “Detalles”,
la misma lista de ficheros tiene el siguiente aspecto:

Con las teclas “Alt” + “«" o “Alt” + “—” se puede
desplazar hacia la izquierda o la derecha el contenido
de la ventana de ficheros para poder ver la informacion
deseada.

Indicacién de fallos

Esta opcion sirve para diagnosticar y subsanar fallos.
Durante la lectura del contenido de un directorio, se
verifica de antemano si en el programa, médulo, etc.
existe algun un error de sintaxis. Si lo hay, los ficheros
incorrectos aparecen resaltados.

Fitro: s Conterido de: Program
& ecRmezdE (RAC) NOmire - | comentarin | cambiadn I
TR = 14,08 2005 1.
L2 Pragiam ¥l oron o1 HAUPTPROGRM, . 14022008 141, 3
i ue pron 0z START aPPL | 10022005 10k,
E (ARCHIVED E‘ prog 03 START &PFL 2 11022005 11,

4 pog 04 Ferlerhaftes Frog  11,02.2005 101, 12
W test TESTPROGRAMM  11,02,2005 10T;..,
E Maédulo incorrecto

Lista de fallos

Esta tecla de funcién programable abre la indicacién de
fallos. La lista de fallos contiene informacién adicional
acerca de los fallos que se han producido.

ackin | procsin | coaiguee | ndeocsn | e
Fkro: ey Corbendo de: Progran [ 4 EH
& Jrcrnvasskrcy) [ Mombre | Eorrentario M. Descipcin
TR [EE T i Sle T
5 F— - b 1} i FIM DE LISTAL
i =3 Program reng_ aprmoera. |0 D T OFERZNONS | oa
Bl inpcriren #l ceog 02 START APML 1 o e [IEDSTT—
tood 03 START APPLZ EEIR TR ) FL TIPM FRET
_i,, ¥ peog o4 15 11z OFERANDOIZ
Lemt [ ——| LT PR GE ESPERA, FIl|
3 = 1B 14 ZH8 SEESPERA'D
e 71z FALT& ENDIF [T
4
Kl — ~
al | » ||| SE ESFERS 20 4
— GLODAL IHTEAALPT DECL 3
£ Qujetol(s] | WHEH $%TOPMESS=555=TRUE DO IR
C.] Tarpo | No | Mhr | Wercas 4
104715 1008 Conbolacor srancedo 'ﬁ_
104721 1421 P22 “R1/PROG_04: 9 Emo d= campilarian v
([ 104N 14N “R1PEOG_4: 3 Enon da compdacion ]
(M) 104750 40 HME PuwsOnfrokeads
Mum | Cap |8 [[R | |71 Pov 100% | Reb1 | 11:04 |
| | | mems | ecrwee | oo |

Con las teclas del cursor “ " o

u— —_

puede seleccionar el

error que desee. Mediante la barra de teclas de funcién
programable se pueden comunicar las siguientes
instrucciones:

Linea de titulo con el nombre del fichero

- .| Descripcion

3 T FIMDELISTAL

RLU- 2242 OPERANDOS [

113 237 “lor ng permiti

6 14 23 EL TIPD PRED

1m0z 2 OPERANDO |2

T2 a: SE ESPERA FI!

|14 29 SE ESPERA 0l

Tl 2148 FALTAEMDIF! L

‘ Descripcion breve
‘ ‘ Numero de fallo
Linea y columna en las que aparece el fallo

I i

SE EEFERA DY | Linea de texto fuente en la que aparece el
=GLOBAL IMTERRLUPT DECL 3 fallo
WHEM $5TOPMESS=665=TRLE DO IR
Visualizacion

Este comando abre el editor en el lado izquierdo. Para
que los nimeros de linea de la lista de fallos coincidan
con los del editor, las opciones

- “Abrir todas FOLD” y

[Procesar > FOLD > Todas FOLD abr/cer]

- “Visualizacién Detalles”

[Configuracion > Extras > Editor > Visualizacién Detalles
(ASCII)]

Deben estar activadas. Normalmente, estas funciones
no estan disponibles en el grupo de usuarios “Usuario”.
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Con las folds abiertas y la vista en detalle activada, se
visualiza todo el contenido del programa. Ahora los
numeros de linea/columna de la lista de fallos coinciden
con los del editor, lo que facilita considerablemente la
busqueda de fallos.

Si el fallo se encuentra dentro de una fold cerrada, el
cursor de edicidn se coloca sobre esta fold.

Cuando el usuario cierra el fichero, recibe una pregunta
de seguridad que solicita una confirmacion antes de
aceptar los cambios y guardarlos en el disco duro.

Cancelar: Los cambios no se guardan pero la ventana
de programas permanece abierta para que el usuario
pueda seguir trabajando en ella.

Si: La tecla de funciéon programable “Si” guarda los
cambios y cierra la ventana de programas.

No: Con “No” se rechazan los cambios y la ventana de
programas se cierra. Una vez que el fichero se ha
guardado correctamente, en la ventana de mensajes
puede observar si el fallo fue corregido debidamente.
Actualizar

La ventana de indicacion de fallos se actualiza.

Cerrar

La lista de fallos se cierra.

Abrir

Este comando abre el fichero que se encuentra marcado
con el foco en la lista de ficheros. Puede tratarse tanto
de un fichero “SRC” como de un fichero “DAT".

Lista de datos

El fichero “DAT” correspondiente al programa se carga
para ser procesado por el usuario. A continuacion se
puede modificar la lista de datos.

1 LEFDAT PROG_04

FFILD EXTERNAL DECLARATIONS ;| 2K} <MEUEATPEASTS  $CEAT, WCONMIN, 2P

3 DECL BASIS SUGG T LAST_BASIS={IOINTL[] "P3 "
|, POINTZ[] "P3 " _CP PARAMS[] "CEDATO
L " FTF_PFAPRMS[] "FPDATI
L ".CP_VELLI] 2.0
9

4  [ECL EGFO0F =Fl={x 1620.001,y 0.0,z LSL0.0,a 0,0,b 30,0,c 0.0,5 Z.t E.=1
|, 0.0,ez 0.0,23 D.0,24 0.0,85 0.0,86 0.0}

5 DECL FDAT FFl=|TOOL_NO0 1,BASE_KO 0,LF0_FRAME FBLSE]

] DECL PDAT PPDAT1={¥EL 100.0,ACC 100, 0 ATO_DIST l0w.0}

7 [ECL E6POS XP2={x 1620.001,% 0.0,f L39l0.0,a 0.0,b 30.0,c 0.0,3 2.t £,e1
L 00,22 0,0,23 0,0,24 0,0,05 0.0,e6 0,0}

E  DECL FDAT FPZ={TOOL_N0 1,BASE_KO O,LP0_FRAME $ELSE]

g PECL PDAT PPDATE={VEL 100.0,ACC 100, 0 AF0 DIST l00.0%

10 DECL E6POS 2P3={x 1620.001,v 0.0,z LBL0.0,a 0.0,b 20.0,c 0.0,3 2,t Z,el
[, 0.0,e2 0L0,23 0.0,24 00,85 0.0,26 0.0}

11  EECL FDAT FP3=/TOOL_M0 1,EASE W0 0,TP0_FRAME FELSE]

12 FECL PDAT PPDATI={¥EL 100.0,ACC 100, D AFO_DIST 100,01

ra

" CONT[] ™
", FTP_VEL[] 100

MENU “FICHERO”

- Fichero/Carpeta
Fichero Nuevo Editar DAT 1
Abrir » | Error de listado
Imprimir > Selecclon actual
Protocolo
Archvo » 1 Todo
Aplicaciones
Datos de miquina o
Configuracion ~ » Configuracion
Informacion del Datos de E/S
log E/S-Textos largos
Sefeceion actua Todo
Restaurar YR Configuracion
Aplicaciones (
Renomibrar . /
Datos de mdquina 4 Datos de £/S
Formatear disquete (A:) configuracion ~ * E/S-Textos largos
Atributos Seleccion actual Tudo
Filtro

*1: no esta disponible en el grupo de usuarios “Usuario”

Nuevo

Para poder crear un directorio 0 un mddulo, la ventana
de programas debe estar activada, es decir, resaltada
con otro color. Si no es asi, accione repetidamente la
tecla de seleccion de ventana hasta que la ventana de
programas se active.

En la linea de entrada se puede introducir el nombre del
directorio o del mddulo. Este nombre puede tener un
maximo de 24 caracteres. En el caso de los programas,
existe la opcién de introducir un comentario.

El simbolo situado junto a la linea de entrada indica si lo
que se crea es un directorio 0 un médulo.

Modulo — #] | —
Directorio — _[] [
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Las cifras correspondientes a los nombres de directorios
y programas se introducen mediante el bloque numérico
del KCP. Pero para ello, la indicacion “NUM” de la linea
de estados debe estar desactivada.

El comando de menu “Nuevo” también esta disponible
en la barra de teclas de funcidn programable.

Si ya se ha seleccionado un programa o hay un
programa en el editor, el usuario debe acceder primero
al navegador. De lo contrario, no podra crear un nuevo
programa.

Crear un directorio
Para ello, el foco debe hallarse en la estructura de
directorios.

PCRCV105 (KRG
(3 R Foco

I rogram |

[=] careHvEY

A continuacion, seleccione en el menu “Fichero” la
instruccion “Nuevo” o accione la tecla de funcion
programable correspondiente. En la linea de entrada,
introduzca el nombre que desea dar al directorio.

Filtro: Us=r Contenido de: Program
£ FCRCFEZHG (KR Hombre - | comerkeria | cabimdo | #
LRI ¥ piog 01 HAUPTPROGRA .. 14022005 b 2
~4_%) Pragram ﬁ prog 02 STPRT AFFL 1 11,02 2005 10:..
LI:IJ (ARCHIVE: ) E prog 03 START BRRL 2 11,02 2005 14:..
E prog 04 Fehiethates Prog 11022005 11:.. 12
kest TESTPRO ERAMM 11,02 2005 0.
[ = = [-
Crear un directorio J
Nombre del directero—
4 i

Para crear el directorio, pulse la tecla de funcién
programable “OK” o la tecla de entrada. El fichero
deseado se creara automaticamente en el disco duro y
poco después aparecera en la ventana de ficheros.

Crear un modulo

Para ello, el foco debe hallarse en la lista de ficheros.

Mombre : | Ext... I Comentario | Atributos
HAUPTPROGRA, .. -a-- RW-----

W prog_02 START APPL1  -a-RY--—-
Eﬂ prog_03 START APPL 2 -a-- Ry-----
& prog_04 Fehlerhaftes Prog  -a-- RY---E-
Ml et Foco  TESTPROGRAMM  -a- RV--—

A continuacion, seleccione en el menu “Fichero” la
instruccion “Nuevo” o accione la tecla de funcion
programable correspondiente. En la linea de entrada,
introduzca el nombre que desea dar al médulo.

Fillro: User Contenide de: Frogram

GRS Marrbre o | Comentario | cambiada | #
LTIR 3w 14,02 2005 161, .,
5 Program ) prog_nt HALUPTPROGRA, . 14.02 2005 14:. . 3
D P g prog_02 STERT APPL 1 11.02 2008 10:. .,
[E] (ARCHIVEN) prog_03 START APFLZ 11,02 2005 11,
prog_4 FeHerhaftes Prog  11.02 2005 11:,., 12
resst TESTPROGRAMM 1102 2005 10:
[Proa ] I [ =

Nombre del madulo
Comentario

Crear un modulo —J

] >
L [ |

Para facilitar la identificacién, el usuario puede
introducir, ademas del nombre del modulo, un
comentario. En el formulario, accedera al
correspondiente campo de entrada pulsando la tecla del
cursor “—”. La lista de ficheros visualiza como maximo
los primeros 15 caracteres del comentario.

[Foaio | [ [ [ ]
Para crear el modulo con el respectivo comentario,
pulse la tecla de funcién programable “OK” o la tecla de
entrada. El fichero deseado se creara automaticamente
en el disco duro y poco después aparecera en la
ventana de ficheros.

Una vez concluido el procedimiento descrito, se crea el
llamado “Programa troncal” y el nombre del programa
aparece en la lista de ficheros.

Si ya existe un mddulo con este nombre, en la ventana
de mensajes aparece un mensaje que asi lo indica.

) Fecha: misreoles, 30 de jufio de 2003 151824
&Ij Fusnie: FiLEHANDLER Mom.: 17

LDesea reemplazar?

Pulsando la tecla de funcion programable “Si”, se
sobrescribe el fichero existente. Con la tecla “No” el
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programa creado se rechaza y la linea de entrada se
cierra. En el nivel de experto, ademas de maddulos
también se pueden crear programas. Para ello, cuando
el usuario selecciona la instruccion “Nuevo”, en lugar de
abrirse una linea de entrada se abre una ventana que
ofrece diferentes plantillas.

Abrir

El programa seleccionado o la consecuencia
seleccionada se cargan en el editor para que el usuario
trabaje con él/ella.

Fichero | |MNuevo |
Abnr_ _ » — Fichero/Carpeta
Imprimir Editar DAT

Archivo Error de listado
Restaurar >
Renombrar

Formatear disquete (A:)
Atributos

Filtro

Una vez seleccionado el subment “Abrir’, existen las
siguientes posibilidades:

Fichero/Carpeta

Para ello es preciso marcar un directorio o un fichero
con el foco.

Filtro: User Contenido de: PCRCY248 (KRCHY)

] Comentario |

J @locrczas (rc) Nombr e
™ R1 1 By
[B] fancHvED)

Mientras se edita un programa, el robot puede ejecutar

otro programa en segundo plano.
FR T

PTP HONE Vel= 100 % DEFAULT

PTE PL W¥el= 100 3 FDATL Toul[l] Basefo]
PTE P2 Vel= 100 % PDATZ Tool[1] Base[0]
PT? P2 Vel= 100 % PDATS Tool[)] Base[0)
PT? P4 Vel- 100 % PDAT4 Tool[l] Bsse(0]
PTP PS Vel= 100 = PDATS Tocl[l] Base{0]

LRI R N SR )

Al PTY HOME Vel= 100 % DEFAULT
12

El programa deseado se visualiza en la ventana de
programas. Al mismo tiempo cambian las funciones
asignadas a la barra de menus, la barra de teclas de
funcién programable y la barra de teclas de estado.

Si ha abierto un programa que hasta ese momento
solamente estaba creado, la ventana de programas le

mostrard el llamado “programa troncal’. La siguiente
figura muestra un programa troncal.

1 | T3

El PTP HOME  Yel= 100 & PEFATLT
1

PTP HOME Wel= 100 % DEFAITLT
[

Editar DAT (lista de datos)

1 EWTEFMAL DECLARATTONY
2 DECL E6P0§ KPl={x 1581.191,y -0.5139359,z 1953.825,a -127.0209,b

|, 87.70187,¢ -127.1624,5 2,v 10,2l 0.0,e2 0.0,23 0.0,e4 0.0,e5 0.0,86 0.0}
3 DECL BASIS 5UGH T LAST BASTS={FOINTL[] "F5 @

|, POTITZ[] "F5 ", CP_PARAMS[] "CPDATO

I, ", PTF_PARAMA[] "PLATS " CONT[] ™

t T CD_VEL[] "2.0 r,PTP_VEL[] "l00

4  DECL FDAT FPl=(TOOL NO 1,BASE_NO 0,IF0_FRAME #BASE]

5 DECL PLAT PPDAT1=[VSL L00.0,ACC 100,0,AF0 DIST 100.0}

& DECL EGPO§ KP2-{x 1325.224,y 61.57203,z 1921.007,a -10L,8201,% B2.01908,
L, o -102.2368,2 2,t 35,8l 0.0,e2 0.0,e3 0.0,ed4 0.0,25 0.0,e6 0.0}

7  DECL FDAT FRZ=(TO0L NO 1,BASE_NO 0,IF0_TRANE #BAST]

&  DECL PDAT PPDATZ=(VEL L00.0,ACC 100.0,A4P0_DIST 100.0

9 DECL E6POS XP3={x 1707.871,y 27.004,z 1§85.766,2 —98.64529,b 82.09L8,¢c
L, -oo. 34742,0 Z,t 35,21 0.0,02 0.0,e3 0.0,ed 0.0,e5 0.0,06 0.0}

10 DECL FDAT FP3=[TOOL NO 1,BASE_NO 0,IP0_FRANE #BASE)

11 DECL PDAT PRDATI=(VEL L0O.0,ACC 100.0,420 DI3T 100.0%

12 DECL EGPOS XP4={x 1551.003,y 39.91938,z 1302.884,a 179.1557,b 85.78263,

[rRcpaipROGRAMIBROG 01.00T Ln1, Cold

Restaurar

Esta instruccion permite restaurar archivos.

Esta funcién resulta muy atil cuando, por ejemplo, se
han dafiado programas en el disco duro o es necesario
restablecer el estado original del programa después de
realizar cambios de gran envergadura. Al seleccionarla,
se sobrescriben los ficheros que se encuentran en el
disco duro. Antes de restaurar el estado original, el
sistema formula una pregunta de seguridad que debe
ser respondida.

A continuacion, en la ventana de mensajes se visualizan
las acciones ejecutadas.

Si se produce un conflicto entre la version de los
ficheros del archivo y la de los ficheros del sistema, se
visualiza un mensaje de fallo. Dependiendo de Ila
configuracion, los ficheros afectados todavia se podran
copiar.

Renombrar

La instruccion “Renombrar” permite modificar el nombre
0 el comentario de un programa. Ciertos directorios no
se pueden renombrar; ello depende de la configuracion
respectiva. En este caso, la instruccion de menu o la

correspondiente tecla de funcion programable no se
pueden seleccionar.
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Seleccione en la ventana derecha del navegador el
fichero o directorio al que desee cambiar el nombre.

Fichero > Renombrar]
Fikro: User Corkenido de: Program
4 PrROVzs (KRCY) Hambre | Comerkario | Cambiado [#
e 1 e 14,02, 2005 141 .,
425 Frogram M| prog 01 HAUPTPROGRA, . 14.02,2008 14:,,, ¥
L@ e ’ [eroaTaprits | — =
[F] crcme) ¥l prog 03 STERTAPPLZ 11022005 11..,
prog_N4 Fehlerhaftes Prog  11002,2005 11;,, 12
et TESTPROGRAHM  11,02.200 10: .,
4 [ ]
Porfovor, cotreelognbee ]

Efectie los cambios deseados. En el formulario,
accederd al siguiente campo de entrada pulsando la
tecla del cursor “_".

A continuacién, confirme la operacion con la tecla de
funcion programable “OK” o con la tecla de entrada, o
bien cancele la operacion con la “Cancelar” o la tecla
ESC.

En el nivel de experto, se visualiza ademas la extension
de fichero (“SRC”, “DAT” 0 “SUB”).

El fichero renombrado se guarda automaticamente en el
disco duro. Si el usuario introduce un nombre que ya
existe, en la ventana de mensajes aparece un mensaje
indicandolo y la accién se cancela.

MENU “PROCESAR”

Procesar Seleccionar todo
Copiar
Insertar

Cortar
Borrar
Duplicado
Seleccionar | S
Cancelar programa
Resetear programa

1: no esta disponible en el grupo de usuarios “Usuario”

Sin Parametros
Con Parametros | ={

5.3.1 Seleccionar todo
Todos los directorios y ficheros de la lista de ficheros
aparecen marcados para que el usuario continle
trabajando con ellos.
Las marcas de los directorios o ficheros sdlo se pueden
eliminar si

- el usuario selecciona otro directorio en el arbol

de directorios

- se pulsa la tecla espaciadora cuando el foco se
encuentra sobre el simbolo deseado en la lista
de ficheros

- mediante la tecla “ESC”.

Copiar

Los directorios y ficheros marcados se copian primero
en la memoria intermedia. A continuacion, los directorios
y ficheros copiados se pueden insertar en otra
ubicacion.

Insertar
Los directorios y ficheros que se encuentran en la
memoria intermedia se insertan en la posicion actual
(“Copiar”) o se trasladan hasta ella desde su ubicacion
original (“Cortar”). Si uno de los ficheros que el usuario
desea insertar ya existe, aparecerd una pregunta de
seguridad.
- Si: inserta el siguiente fichero seleccionado o el
siguiente directorio.
- No: noinserta el siguiente fichero o directorio.
- Si a todo: inserta todos los ficheros o directorios
seleccionados.
- No a todo: no inserta ningun fichero ni directorio
seleccionado.
- Cancelar: finaliza la accion.
Esta instruccion solamente se puede utilizar cuando hay
datos en la memoria intermedia.

Cortar

Los directorios marcados se copian primero en la
memoria intermedia. Los simbolos de los directorios
seleccionados aparecen a continuacion destacados en
un color mas claro.

A continuacion, los directorios o ficheros copiados se
pueden insertar en otra ubicacion.

Una vez insertados, los directorios o ficheros son
borrados de su ubicacidn original.

Borrar
Los ficheros y directorios marcados se borran
irrevocablemente del disco duro después de que el

usuario responde a una pregunta de seguridad. Si

desea borrar un programa, éste no puede estar
seleccionado ni puede estar siendo editado en ese
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momento. Si es necesario, primer debe anular la
seleccion del programa o cerrar el editor.

Ciertos directorios no se pueden borrar; ello depende de
la configuracion respectiva. En este caso, la instruccion
de menu o la correspondiente tecla de funcion
programable no se pueden seleccionar.

Seleccione con las teclas del cursor el programa que
desea borrar y active el comando de menu [Procesar >
Borrar]. En la ventana de mensajes aparecerd una
pregunta de seguridad.

Duplicado

La opcion “Duplicado” sirve para realizar una copia del
programa. Para ello se abre un formulario que ofrece
como propuesta el nombre del fichero seleccionado.

Fikro: User onksnido de; Program
FRLEE W bire o | comentaiia | =ambiads | #
LR [ 14.02.2007 14 ..
|2 Frogrem M orog_o1 HSUPTPROGRA ., 14,02.2005 1. 3
E ABCHIVES) E orog_02 START AFFL 1 11022005 10: ...
omg_3 START APFL 2 LL.02.2005 115
E orog_04 Fehleraftes Aog  LL.0O2.2005 11: .. 12
M et TESTPACERAMM  1L0Z.2005 10 ...
w (W Toeram T =
Nombre del programa _J
Comentario
1 [ o

o mrserontee

En el lado izquierdo de este formulario in-line se
encuentra el campo de entrada “Nombre”. En él puede
introducir un nombre para su programa con una longitud
maxima de 24 caracteres.

Esta denominacién debe comenzar con una letra.

A este programa también se le puede agregar un texto.
Para ello, pulsando la tecla “—", coloque el cursor en el
campo “Comentario”, en introduzca la descripcion
deseada.

Pulsando la tecla de entrada, se aceptan todos los datos
introducidos y se cierra el formulario. A continuacion, el

programa deseado se crea y se visualiza en el display.
Si el usuario ha introducido un nombre de programa ya
existente, la ventana de mensajes visualiza un mensaje
de fallo.

Seleccionar

La ejecucion de un programa seleccionado puede
continuar en segundo plano mientras el usuario trabaja
con otro programa en el editor.

Sin Parametros

El programa deseado se visualiza en la ventana de
programas. Al mismo tiempo se modifican las funciones
asignadas a la barra de menus, la barra de teclas de
funcion programable y la barra de teclas de estado, con
el fin de que el usuario pueda usar las funciones que se
requieren para programar el robot.

1 [TH
2
ITF HOME ¥el- 100 % DEFAULT

E
: FTF HOME ¥el= 100 % DEFAULT

[

Si ha abierto un programa que hasta ese momento

solamente estaba creado, la ventana de programas le
mostrara el llamado “programa troncal”.

Con Parametros

En el nivel de experto, el usuario puede también indicar
parametros. Para ello se abre el siguiente formulario, en
el cual se pueden introducir los datos correspondientes:
Sera preciso indicar parametros adicionales cuando el
programa lo necesite para su ejecucion.

Si el programa “Test.SRC” contiene por ejemplo el

encabezamiento
DEF TEST (INT :IN, BOOL :0UT)

Cuando el programa se activa, se transfiere un valor
entero y un valor booleano.

Para més informacion sobre la ventana de programas,
consulte la documentacion [Programacion por el
usuario] en el capitulo [Confeccion y modificacion de un
programal.

Cancelar programa

Un programa previamente seleccionado, es decir, listo
para su ejecucion, puede ser cancelado nuevamente por
el navegador. A continuacion, el usuario puede cargar
otro programa para trabajar con él.
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Resetear programa

Desde el navegador se puede restablecer el estado
inicial de un programa seleccionado en segundo plano.
Al hacerlo, el programa regresa al estado en que se
encontraba inmediatamente después de ser cargado.

Ejecutar, detener y resetear un programa

Para poder ejecutar un programa, es preciso que la
unidad de control esté conectada y la interfaz de usuario
(KUKA.HMI) esté en funcionamiento.

SELECCONAR UN PROGRAMA Y RETIRAR
SELECION

Para seleccionar un programa, en el navegador debe
encontrarse activada la ventana correspondiente. Para
ello, pulse si es preciso la tecla de seleccién de ventana.
Seleccione con las teclas del cursor “1” o “|” el
programa deseado y pulse la tecla de funcién
programable “Seleccionar” o la tecla de entrada. A
continuacion, la ventana de programas visualizara el
programa seleccionado.

Simbolos en la ventana de programas

Dentro de la ventana de programas se pueden utilizar
diferentes simbolos. Entre ellos figura el puntero de
paso, el cursor, el indicador de direccién y el salto de
linea.

Puntero de paso (puntero del programa)

El puntero de paso indica qué linea del programa esta
siendo ejecutada en ese momento. Esta representado
por una flecha en color amarillo o rojo. El puntero de
paso solamente esta disponible en el programa
seleccionado y no en el editor.

Si desea situar el puntero de paso sobre una linea
determinada, desplace primero el cursor con las teclas
‘0" 0 “|” hasta la posicion deseada. A continuacion,
pulse la tecla de funcién programable “Selec. linea”. A

continuacion, el puntero de paso se colocara sobre la
linea seleccionada.

INT

PTP HOME Vels= 100 % DEFAULT

b L

O
V L L Linea actual del programa

Selec. linea |

El aspecto del puntero de paso cambia segun la
situacion.

Flecha en L (amarilla):
El paso de movimiento se esta ejecutando hacia delante
y aun no ha finalizado.
Flecha en L (amarilla) con el signo Mas:
4+ En este caso, el puntero de paso esta
situado sobre una fold cerrada. El paso de
movimiento se esta ejecutando hacia delante y aun no
ha finalizado. Esta visualizacion no se utiliza en el
grupo de usuarios “Usuario”.
Flecha normal (amarilla):
El robot ha terminado de ejecutar el paso de movimiento
hacia delante previamente indicado

Flecha normal (amatrilla) con el signo Mas:

En este caso, el puntero de paso vuelve a estar
situado sobre una fold cerrada. El paso de movimiento
ya ha finalizado. Esta visualizacion tampoco se utiliza en
el grupo de usuarios “Usuario”.

Flecha en L (roja):

El paso de movimiento se esta ejecutando hacia atras y

aun no ha finalizado.

Flecha en L (roja) con el signo Mas:

* ®& En este caso, el puntero de paso esta

situado sobre una fold cerrada. El paso

de movimiento se esta ejecutando hacia atrés y
aun no ha finalizado. Esta visualizacion no se
utiliza en el grupo de usuarios “Usuario”.

o+

Flecha normal (roja):

El robot ha terminado de ejecutar el paso de movimiento
hacia atras previamente indicado.

Flecha normal (roja) con el signo Mas:
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En este caso, el puntero de paso vuelve a estar situado
sobre una fold cerrada. El paso de movimiento ya ha
finalizado. Esta visualizacion tampoco se utiliza en el
grupo de usuarios “Usuario”.

Cursor de edicion (marca para escritura)

El cursor intermitente indica la posicion en la que se
efectuan modificaciones en el programa.

mI
PTE HOME Vel= 100 % DEFAULT

PTP P1 Vel= 100 = PDATL Tool[l] Base[D]
PTE F2 Wel- 100 % PDAT2 Tool[1] Base[D]
-PTP P32 WVel= 100 % PDAT3 Tool[1l] Base[0]
Cursor — 8  PIP P4 WVel- 100 % PDATS Tool[1] Base[D]

9 PTP P5 Wel= 100 % PDATS Tool[1l] Base[0]

T
2
3
4
s
&

En esta posicion se introducen o se borran los
caracteres. En cambio, las instrucciones nuevas se
introducen debajo del cursor.

Indicador de direccion
Este simbolo se visualiza cuando en la ventana de

programas no puede verse el puntero de paso.
22 ;EHDFOLID

= ¥ ————— Indicador de direccior
El simbolo indica en qué direccion se deben pasar las
paginas para acceder de nuevo al puntero del programa.
Flecha doble (negra) hacia arriba:
El puntero de paso se encuentra mas arriba.
Utilice la tecla del cursor “1” o la tecla “PGUP”
para regresar a las paginas anteriores.
Flecha doble (negra) hacia abajo:
‘U' El puntero de paso se encuentra mas abajo.
Utilice la tecla del cursor “|” o la tecla “PGDN”
para pasar a las paginas siguientes.
Salto de linea
Si la linea de instrucciones no cabe en la ventana de
programas, se inserta automaticamente
un salto de linea. Este salto se sefiala con una flecha
negra pequefia y con forma de L.

25 [NTERRUFT DECL 15 WHEN
L, SHEAS_PULSE[TOUCH_I[TOUCH_ACTIVE].IH_HR] DO H7@ {&6,CDB )
v -

Salio de linea

En el nivel de experto puede omitir el salto de linea si
activa la opcion “Configuracion > Extras > Editor >
Linebreak on/off”.

Linea de estados del programa

La linea de estados de un programa seleccionado o de
un programa abierto en el editor proporciona al usuario
informacion adicional sobre ese programa.

|th|"TF5T SAC [in1.Caln |T
Ruta y nombre del programa Linea, columna  Simbolo

Nombre del programa
l/msmesTsac | La ruta y el nombre del programa
seleccionado o cargado en el editor.

||'-” 1, Cal0 Linea/columna

La posicion actual de linea y columna en la que se
encuentra el cursor. En esta posicion se introducen los
caracteres correspondientes cuando es posible hacerlo.

Simbolo
Aqui el usuario puede ver informacion adicional sobre el
fichero cargado o sobre la edicion del programa.

Candado:
El fichero abierto esta protegido contra
escritura. Por lo tanto, los cambios efectuados
no se pueden guardar. Esto implica, por ejemplo, que un
programa seleccionado no se puede modificar al mismo
tiempo en el editor.

Si el fichero abierto posee el atributo “solo lectura”,
tampoco puede efectuarse ningiin cambio. Si desea, no
obstante, efectuar cambios en el fichero, retire primero
el atributo “ReadOnly”. Utilice para ello la opcion
“Archivo > Atributos”.

Cadena:

(=T El fichero indicado se encuentra seleccionado
o integrado en el programa seleccionado.

Nota:

31



En la memoria intermedia se han copiado

E datos que se pueden insertar en otra

ubicacion. Las funciones de copiado estan
disponibles a partir del nivel de usuario “Experto”.

ABC con tilde:
@- La opcién “Configuracion > Extras >
Visualizacion Detalles” esta activada. Esta
funcion no esta disponible en el grupo de usuarios
“Usuario”.

PTP:
El usuario ha abierto un formulario in-line
e~ existente pulsando la tecla de funcion
programable “Modificar”.

PTP con asterisco:
= Se ha abierto un nuevo formulario in-line.

Tecla de arranque tachada (verde):

.:' El enclavamiento de arranque esta activo, es

decir, el programa seleccionado no se puede

arrancar. Este, por ejemplo, el caso cuando se inserta o
se modifica una instruccion de movimiento.

Signo de interrogacion:
Se debe responder una pregunta que aparece
? en la ventana de mensajes. Por ejemplo, el
usuario debe introducir su confirmacion antes
de borrar un bloque.

Velocidad de desplazamiento del programa (sobre
control del programa)

Se deben efectuar pruebas de los
programas reduciendo previamente la
velocidad de desplazamiento del robot.
Para ello se utiliza la funcién “sobre control
de programa’, cuya tecla se encuentra en
la barra de teclas de estado de la derecha. Accionando
la tecla +/--, el valor aumenta o disminuye.

El valor de sobre control del programa (POV) no sélo
puede modificarse en incrementos de 1%, sino también
conmutando directamente entre los valores 1, 3, 10, 30,

[POW=100%

50, 75 y 100%. [Configuracién > Movimiento manual >
Pasos de Override de Programa on/off]

Dependiendo como esté proyectado el sistema, al
conmutar el selector de modos de servicio a “T2”, el
sobre control de programa se ajusta automaticamente a
10%. Al cambiar a “T1”, se restablece el Ultimo valor
“T1” utilizado.

Reacciones de parada

Si el usuario detiene un programa en ejecucion, activa
una parada de emergencia o abre una puerta de
seguridad, el robot se para. En esos casos, la unidad de
control diferencia distintos estados.

Para proteger los frenos de los motores contra un
posible sobrecalentamiento, se determina la energia de
frenado que han utilizado y el tiempo de enfriamiento
(que depende de esa energia). Si esa energia de
frenado sobrepasa un valor determinado, los
accionamientos se bloquean y en la ventana de
mensajes aparece un mensaje de estado.

Después de que los frenos de los motores se han
enfriado, se puede confirmar dicho mensaje y se puede
volver a desplazar el robot.

Parada por rampa

El robot es detenido mediante una rampa de frenado
normal y se encuentra sobre la trayectoria programada.
Esto ocurre cuando...

- durante el servicio manual se suelta la tecla
‘Arranque del programa hacia adelante” o
“Arranque del programa hacia atras”

- durante el servicio “Automatico” o “Automatico
Externo” se pulsa la tecla “Stop” (Stop pasivo)

- la liberacion de movimiento ya no esta
disponible.

Parada de emergencia sobre la trayectoria

La unidad de control intenta detener el robot sobre la
trayectoria utilizando una rampa de frenado mas
pronunciada. Esto ocurre cuando...

- durante el servicio automatico se ha accionado
el pulsador de parada de emergencia. Si no se
puede finalizar la rampa de parada de
emergencia, se efectta un frenado por
cortocircuito.
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- se ha soltado el pulsador de hombre muerto. Si
no se puede mantener la trayectoria, la unidad
de control conmuta automaticamente al estado
“Parada con frenado dindmico”.

- durante el servicio automatico se ha abierto la
puerta de seguridad de la célula de trabajo o se
la proteccion del usuario Si no se puede
mantener la trayectoria, la unidad de control
conmuta automaticamente al estado “Parada
con frenado dinamico”.

- durante la ejecucion del programa se han
desconectado los accionamientos Si no se
puede mantener la trayectoria, la unidad de
control conmuta automaticamente al estado
“Parada con frenado dindmico”.

- durante la ejecucion del programa se ha
cambiado el modo de servicio Si no se puede
mantener la trayectoria, la unidad de control
conmuta automaticamente al estado “Parada
con frenado dinamico”.

Parada con frenado dinamico
El robot ya no se encuentra sobre su trayectoria. Esto
ocurre cuando...

- un eje sobrepasa su velocidad nominal o su
aceleracién nominal (en el modo de servicio
manual T1 la velocidad nominal es menor que
en T2 o que en los modos de servicio
automatico)

- se ha alcanzado un interruptor de software de
fin de carrera o se ha sobrepasado una
magnitud de ajuste.

Para proteger los frenos de los motores contra un
posible sobrecalentamiento, se determina la energia de
frenado que han utilizado y el tiempo de enfriamiento
(que depende de esa energia). Si esa energia de
frenado sobrepasa un valor determinado, los
accionamientos se bloquean y en la ventana de
mensajes aparece un mensaje de estado.

Después de que los frenos de los motores se han
enfriado, se puede confirmar dicho mensaje y se puede
volver a desplazar el robot.

Frenado por cortocircuito (parada por efecto generador)

El robot ya no se encuentra sobre la trayectoria
programada y pudo abandonar su ventana de
posicionamiento. Esto sucede cuando...

- en el modo de servicio manual (T1 o T2) se ha

accionado el pulsador de parada de emergencia
- hay un fallo en el codificador
- se ha desconectado la unidad de control o ha
habido un corte de tension

- se ha desconectado el cable entre DSE y RDW
En el caso de un frenado por cortocircuito 0 una parada
por efecto generador, los frenos de retencion de cada
eje individual se accionan durante el movimiento. Si esto
sucede con frecuencia mientras el robot estd en
movimiento, aumenta el desgaste en los frenos de
retencion.
Para proteger los frenos de los motores contra un
posible sobrecalentamiento, se determina la energia de
frenado que han utilizado y el tiempo de enfriamiento
(que depende de esa energia). Si esa energia de
frenado sobrepasa un valor determinado, los
accionamientos se bloquean y en la ventana de
mensajes aparece un mensaje de estado.
Después de que los frenos de los motores se han
enfriado, se puede confirmar dicho mensaje y se puede
volver a desplazar el robot.

Antes de utilizar la funcién “Parada sobre la trayectoria
en caso de violacién de la proteccion del usuario®, el
usuario debe llevar a cabo, para cada caso en particular,
un analisis y una evaluacion de riesgos.

Ejecucion manual del programa (servicio de test)

/ Seleccione un programa y ajuste, en el
I selector de modos de servicio, el
ﬁ) servicio “T1" 0 “T2".

Sélo se puede desplazar manualmente
el robot y sélo se pueden arrancar programas cuando no
existe una situacion de PARADA DE EMERGENCIA y
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cuando, en el modo de servicio “Automatico’, los
accionamientos se encuentran conectados.

Si estaq activada la opcion “AutoQuitt’, al pulsar por
primera vez la tecla de arranque se confirman todos los
mensajes activos y confirmables. Entre ellos figuran
todas las acciones que generan el mensaje “Comandos
activos bloqueados” (p. ej. desplazamiento con las
teclas de desplazamiento o el Space-Mouse).
Dependiendo de cémo esté proyectado el sistema, al
conmutar el selector de modos de servicio a “T2’, el
sobre control de programa se ajusta automaticamente a
10%. Al cambiar a “T1”, se restablece el Ultimo valor
“T1” utilizado.

Modo de ejecucion del programa “Go”, “Paso a paso” o
“Paso incremental”

Si desea ejecutar por completo el programa,

seleccione el modo “Go”. A continuacion,

mantenga apretado uno de los pulsadores de

hombre muerto y pulse la tecla “Arranque del
programa hacia delante” El programa se seguird
ejecutando hasta que suelte la tecla de arranque o el
pulsador de hombre muerto.

Si desea ejecutar el programa paso a paso,
ﬂ seleccione el ajuste “Paso a paso”. Para ello,

mantenga apretado uno de los pulsadores de
hombre muerto y pulse la tecla “Arranque del programa
hacia delante” Si el paso de movimiento ha sido
ejecutado por completo, debe soltar la tecla de arranque
y volverla a pulsar. Al hacerlo, se ejecutara el siguiente
paso de movimiento.

En el modo de experto existe ademas la

# posibilidad “Paso incremental’. Esta funcion

£ | permite procesar un programa por lineas (esto
incluye también los folds cerrados, aunque en

este caso parezca no suceder nada a primera vista).
Para seguir con la ejecucion del programa, es preciso
soltar y volver a pulsar, cada vez, la tecla “Arranque del
programa hacia adelante”.

El siguiente simbolo indica el desplazamiento
hacia atrds mediante la tecla “Arranque del
programa hacia atras”. Esta funcion no se

puede conmutar manualmente, sino que aparece
automaticamente cuando se pulsa la tecla “Arranque del
programa hacia atrds”. También en este caso debe
pulsarse de nuevo, después de cada instruccion de
movimiento, la tecla “Arranque del programa hacia
atras”.

Seleccion de paso

Dentro de un programa o subprograma seleccionado es
posible seleccionar una linea del mismo y hacer que la
ejecucién comience a partir de esa linea. Para ello,
dentro del programa seleccionado, mueva el cursor con
las teclas “|” o “1” hasta situarlo en la linea del
programa deseada.

y
J

~INI
PTP HJME Wel= 100 % DEFAULT

LIN Pl Wel= 2 m/o CPDATL Teol[l] Base[0]
WAIT FOR IN 5 'Peripherie’ States TRUE
LIN 02 WVel= 2 m/z CPDATZ Twol[l] Baze[d]
WAIT FOR IN © 'Treigabe' dtate= TRUE

9 LIN P3 WVel= 2 wfz CPDAT3 Tool[l] Base[0]
10 WAIT Tiwe= & sec

lz  PTP HOME Wel= 100 % DETAULT

Al pulsar la tecla de funcion programable “Selec. linea”,
el puntero de paso se colocara en la linea en la que se
encuentra el cursor en ese momento.

En el programa o subprograma actual se puede
seleccionar cualquier linea que contenga una instruccion
KRL ejecutable. Ello no incluye las declaraciones de
procedimientos o funciones, y tampoco las variables.
Por lo tanto, estos elementos no se pueden seleccionar
mediante la funcion de seleccion de paso.

Desplazamiento de coincidencia (COI)

Para garantizar una concordancia de la posicion del
robot con las coordenadas del punto actualmente
programado, se ejecuta el llamado desplazamiento COI
(desplazamiento  de coincidencia de paso o
desplazamiento de coincidencia). Este desplazamiento
se efectla a velocidad reducida. El robot se desplaza
hasta alcanzar las coordenadas correspondientes al
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paso de movimiento en que se encuentra el puntero de
paso.

Esto sucede...

- después de devolver un programa a su estado
inicial mediante un desplazamiento COI hasta la
posicion de partida

- después de una seleccion de paso sobre las
coordenadas del punto en el que se encuentra
el puntero de paso

- después de seleccionar el programa “CELL’
antes de poder arrancar el modo de servicio
externo

- después de haber seleccionado un nuevo
programa

- después de modificar una instruccion

- después de un desplazamiento manual durante
el servicio con programa

Un desplazamiento COI también es necesario cuando el
punto de referencia de la herramienta se encuentra
fuera de la ventana de posicionamiento. Los ejemplos
siguientes ilustran este supuesto:

El punto de referencia de la herramienta se encuentra
aun, después de detenerse el robot, sobre la trayectoria
programada. Por consiguiente, no es necesario un
desplazamiento COI.

Punto de reterencia de
la herramienta

Trayectoria — N\

rogramada
prog ~— Ventana de

posicionamiento

El punto de referencia de la herramienta se encuentra
dentro de la ventana de posicionamiento. Tampoco en
este caso es necesario un desplazamiento COI.

Punto de referencia de
la herramiema\

Puerramienta_ -

“be
Trayectoria —_
programada

~Ventana de
posicionamiento

La ventana de posicionamiento ha sido abandonada. Se
debe efectuar un desplazamiento COI.

Punto de referencia de
la herramienta »,

Punta de referencia de
la herramienta
’ Desplazamianta GOl

™ hasta la posicion P8

Pherramignta

P.—imram.an:a

"Ventana do
posicionamiento

Trayectoria
programada

Si se abandona un movimiento CIRC (p. €j. debido a
una parada por efecto generador), se efectua el
desplazamiento COI necesario directamente hasta el
punto siguiente.

Punto de referencia

de la herramienta Pheramienta

A Desplazamienta
RN Y “Ncol
P5 ", _-* P5

.
.
"y PHerramler.ta

Xps . P8

Un desplazamiento COl siempre sigue un recorrido
directo desde la posicion actual hasta la posicion de
destino. Por este motivo, debe tener en cuenta cualquier
obstaculo que pueda encontrarse en el camino para
evitar colisiones y posibles desperfectos en las piezas,
las herramientas o el robot.

Ejecutar lineas de programa individuales

Asegurese primero de que el selector de modos de
servicio se encuentra en la posicion “servicio de test’
(T10T2).

La ejecucion del programa comienza en la linea que
estd marcada a la izquierda con el puntero de paso.
Para seleccionar un paso determinado en el programa,
mueva el cursor de edicion con las teclas del cursor
hasta situarlo en la linea de programa que desee. A
continuacion, pulse la tecla de funcion programable
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“‘Selec. linea”. A continuacién, el puntero de paso se
sitUa en la linea seleccionada.

Arranque ahora el programa a partir de la linea
seleccionada. Para ello, pulse una de los pulsadores de
hombre muerto y la tecla “Arranque del programa hacia
adelante”. Durante la ejecucion del programa, el puntero
de programa se situa en la linea que se esta ejecutando
en ese momento.

1 FEXT SRANPLEL | |
E TEXT BXANPLES | )
3l ENT DHAMPLES | )
5

NIT
Puntero de paso =0 AL
(puntero del programa) | =5 curce mee

T8 b HME %el- 100 % DIEFANLT
9 AUTDEXT IND
Cursor ~ 1o o

11

1@

13

14

11 FOO [#EAT_FCKO, SFEN0_ACKN.IATL]0 ) 5 Feaet Frogr,Fo.-Request
i FEARFLEL § ) & Call Uaes-fropram

17

18 CASE 2

13 PO [#EAT FCRO, SFEHO0_ACKN,INTL D00 ) Feact Froge,Ho. -Regquest
a0 FERANPLEZ { ) ; Call Tsec-frogram

IPL B RE =1 —

Durante el movimiento del robot, se debe mantener
pulsada la tecla “Arranque del programa hacia
adelante”, ya que de lo contrario el programa se
interrumpe.

Arranque del programa hacia atras

Con la tecla “Arranque del programa hacia atras” puede
ejecutarse un programa en orden inverso.

Para el desplazamiento hacia atras solamente estan
disponibles los modos de servicio “Test (T1/T2)".

Al pulsar la tecla “Arranque del programa hacia atras’,
todas las salidas, Flags y Cycflags son tratados de
acuerdo con la configuracion.

Si un programa es ejecutado con la tecla “Arranque del
programa hacia adelante”, el puntero de paso amarillo
muestra el ultimo paso de movimiento realizado.

Una vez pulsada la tecla “Arranque del programa hacia
atras”, la tecla de estado “Modo de ejecucion de
programa” cambia al desplazamiento hacia atrés. A
continuacion, el puntero de paso (que ahora es rojo)

muestra el ultimo paso de movimiento ejecutado hacia
atras.

Si se ha alcanzado el paso de movimiento
correspondiente, debe soltar la tecla “Arranque del

programa hacia atras” y volver a pulsarla. Al hacerlo, se
ejecutara el siguiente paso de movimiento.

El desplazamiento hacia adelante o hacia atras sélo es
posible si existe COI (coincidencia de paso).

Al efectuarse el desplazamiento hacia atras, todos los
puntos programados se ejecutan con parada exacta. No
es posible un posicionamiento aproximado.

Si el robot se mueve en sentido inverso dentro de la
zona de posicionamiento aproximado, se desplazara
hasta el punto de parada exacta de dicha zona.

[} 1]
| P2 \'.
| (Punto de parada exacta)

|
T~ _{—— Zona de posicionamiento
i / aproximado

v TR
Posicion del rolfol a
/~__  al cambjarde direccion T P8

™ Hacia adelante
P1

Los movimientos superpuestos, tales como la oscilacién
0 la correccion por sensor, no son compatibles con el
desplazamiento hacia atras.

Una pérdida de la coincidencia de paso (por ejemplo por
un desplazamiento manual) hace que el siguiente
movimiento hacia atrés sea efectuado automaticamente
como desplazamiento COI.
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Posicion actual

—X
P

- ~—__ P3 = 4

. Posicion actual
Desplazamiento COI

hacia atras

En los siguientes casos, no es posible ejecutar la
funcién de desplazamiento hacia atras:

...no ha habido
desplazamiento hacia delante
hacia ninguin punto;

...ya ha habido
desplazamiento hacia todos
los puntos grabados

...l subprograma concluido
no se puede ejecutar hacia
atras

..quedo anulada la memoria
de trayectoria (p.ej. el
programa fue reseteado)
...fue desactivada esta “Movimiento hacia atras no
funcién activo”

“No hay puntos grabados”

“Ya ha habido desplazamiento
hasta el punto grabado”

“Subprograma concluido”

“Borrando trayectoria: imposible
ir hacia atras”

Detener la ejecucion del programa

Para detener un programa durante el servicio de test,
suelte la tecla de arranque. El programa se detendra
inmediatamente.

Si primero suelta el pulsador de hombre muerto, se
producird una parada por efecto generador. En ciertas
circunstancias es preciso realizar un nuevo
desplazamiento COI.

Continuar con la ejecucion del programa

Para continuar un programa detenido o interrumpido, es
necesario mantener apretado un pulsador de hombre
muerto y accionar la tecla de arranque.

Resetear programa (Reset)

[Procesar > Resetear programa]

El programa detenido o interrumpido regresara al estado
en que se encontraba inmediatamente después de ser
seleccionado.

El puntero de paso amarillo se colocara en la primera
instruccion  ejecutable del programa indicado. A
continuacion, se puede arrancar de nuevo el programa
seleccionado.

Al resetear un programa, todas las salidas regresan a su
estado inicial.

Ejecucion automatica del programa

Durante la produccion, los programas o las partes de
programas a menudo se ejecutan ciclicamente.

Si por ejemplo el programa llega a su fin, puede ser
ejecutado de nuevo. Para que el programa se ejecute
automaticamente, seleccione un programa y conecte a
continuacion los accionamientos del robot.

Mientras el programa se encuentra en ejecucion, no es
posible llevar a cabo las instrucciones de menu
“Configuracion > Driver de E/S > Reset E/S” ni
“Reconfiguracion de E/S”.

Desplazamiento de coincidencia (COI)

En este momento es necesario un desplazamiento COI.
Para ello, accione la tecla “Arranque del programa hacia
adelante”.

Si esta activada la opcion “AutoQuitt”, al pulsar por
primera vez la tecla de arranque se confirman todos los
mensajes activos y confirmables. Entre ellos figuran
todas las acciones que generan el mensaje “Comandos
activos bloqueados” (p. ej. desplazamiento con las
teclas de desplazamiento o el Space-Mouse).

Ejecutar el programa completo

Coloque el selector de modos de servicio en la posicion
“Automatico” o “Automatico Externo”. Al hacerlo, la linea
de estados del servicio automéatico cambiara del
siguiente modo:

num | | | |CYEE |1p=s |t |PoW=100% [Rob_1 1125

v

[
En el modo de servicio “Automatico”, pulse la tecla de
arranque del programa hacia adelante.

En el modo de servicio “Automatico Externo”, el control
lo efectua un PLC.
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Detener la ejecucion del programa

Para detener un programa se debe pulsar la tecla
“Parada de programa”. Al hacerlo, el programa y el robot
se detendran. En el modo de servicio “Automatico
Externo”’, en la ventana de mensajes aparece el
mensaje de confirmacién “Stop Pasivo®. Este mensaje
debe ser confirmado antes de poder continuar
ejecutando el programa.

Si los accionamientos del robot fueron desconectados
con la tecla “Accionamientos desconectados”’, el robot
se detiene y se activan los frenos de los ejes.

Continuar con la ejecucion del programa

Si los accionamientos del robot han sido desconectados
con la tecla “Accionamientos desconectados”, es preciso
conectarlos antes de volver a arrancar el programa.
Para ello se debe pulsar la tecla “Accionamientos
conectados”.

En el modo de servicio “Automatico”, pulse la tecla de
arranque del programa hacia adelante. En el modo de
servicio “Automatico Externo”, el control lo efectia un
PLC.

Puede que en este momento sea necesario un
desplazamiento COI. Este siempre sigue un recorrido
directo desde la posicion actual hasta la posicion de
destino. Por este motivo, debe tener en cuenta cualquier
obstaculo que pueda encontrarse en el camino para
evitar colisiones y posibles desperfectos en las piezas,
las herramientas o el robot.

Resetear programa (Reset)

Si desea resetear un programa, primero asegurese de
que el selector de modos de servicio se encuentra en la
posicidn “T1”, “T2" o “Automatico”.

[Procesar > Resetear programa]

El puntero de paso amarillo se colocara en la primera
instruccion ejecutable del programa indicado. A
continuacion, se puede arrancar de nuevo el programa
seleccionado.

Cancelar programa
Si desea revocar la seleccion de un programa, ejecute la
instruccion de menu correspondiente.

[Procesar > Cancelar programa]

El navegador ofrece como alternativa la tecla de funcién
programable “Cancelar”. Como medida de control,
asegurese de que el nombre del programa previamente
seleccionado ya no aparece en la linea de estados.

Indicacion

El punto de menu ‘Indicacidn” agrupa numerosas
funciones que le proporcionaran una vision general de
los estados de servicio y de los ajustes del sistema del
robot.

Entradas Digital
—— Salida Digital
Entradas/Salidas » - E/S analogica
Automatico Bxterno Cartesiano
o N Ejes especificos
Fosicion aclual _ Incremental
Unicos Master/Slave
Vista general >
Flags ciclicos
Variable * | Flags L Visualizacion
Contador L Configuracion *1
Temporizador Editar *Corrizmon mr' 1
. =
Diagnostico 2 * — Oscilloscopio =] VisLalizacion
Protocolo »| | Configuracion
Cross Logbook L
=
Circuito de seguridad Configuracion
Diagnastico de Web
Ventana * ] NavEGADOR
. PROGRAMA
Informaciin de Hardware EJEDR

*1: no esta disponible en el grupo de usuarios “Usuario”
*2: en el manual “Servicio del sistema eléctrico”

Entradas/Salidas

En el punto del menu “Entradas/Salidas” pueden
visualizarse todas las entradas y salidas disponibles y
se pueden modificar sus textos largos.

Entradas/Salidas
Posicion actual

Variable

Diagndstico

vantana

Informacion de Hardware

Enfrada Digital
Salida Digital
Salidas Analogicas
Aulomdtico Externo

YYvYTw

Entrada digital
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Fntradas

|SYS | Entradas
Entrada
Entrada
Entrada
Entrada

Frfrada

Cuando el usuario selecciona esta opcion, se abre una
ventana de estado, en la que se visualizan los estados
de sefiales de las entradas, incluidos los textos largos
de la unidad de control del robot.

Normalmente, el nimero de entradas disponibles es de
1024, pero también existe la posibilidad (dependiendo
de la configuracion) de utilizar 2048 o 4096 entradas.
Con la tecla de funcion programable “Salidas” puede
conmutar a la ventana de estado que muestra las 1024
salidas. Una vez accionada la tecla de funcion
programable, cambian su rotulacion y su funcién.
Accionandola de nuevo, puede regresar a la ventana de
estado que visualiza las entradas.

La tecla de funcion programable “Nombre” permite
cambiar la denominacién de la correspondiente entrada.
Esta informacion se guarda en el banco de textos largos
y queda disponible para la proxima activacion.

El nimero de la entrada deseada también se puede
introducir directamente a través del

Teclado numérico. Al hacerlo, el foco se situara sobre la
correspondiente entrada de la ventana de estado. Para
ello, en la linea de estados debe estar activada la
funcién “NUM”.

Para la puesta en servicio, o después de producirse
algun fallo, las entradas se pueden simular, es decir, se
les pueden asignar valores fijos. Ello permite probar
programas de robots aunque los dispositivos periféricos
conectados no funcionen (aun). La configuracién de esta
funcién esta reservada al experto.

| svs | st | Ertvacss
Entracis
Entrada
Eriraca )
Evirada ——— La denominacion “SIM" identifica
Entrada entradas simuladas que pueden ostal
Ertrada activadas o no.
Eritracia
Entradz
5¥5 Entracis
Entracls

288

— | La danominacidn “SY5" identifica
entradas cuyo valor se encusntra

Ertraca memorizado en una variable del sistema,
Crbs s

ig

Entradas y salidas analdgicas

Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado que visualiza los valores de las 32 entradas
analdgicas.

En los diferentes campos se muestran los valores de las
entradas (rango de entre --10 V'y +10 V), asi como sus
textos largos. Los valores de las entradas no son
modificables.

E./% analdgica [KFCListMonitor)

L T ension NUII|| M ombre: =
1 m, def, Reb-05 OK
2 L= Srialogeingang
3 r. del. Analogsingang
4 . def, Analogesingang
L7} r. def.  Analogeingang
5] r. def.  Analogeingang
7 . def. Analogsingang
] r. def.  Analogeingang
9 modef. Analogeingang
n m. def.  Analogengang
i . def Analogeingang
12 . def. Analogeingang
13 F.def. Analogeinoang
14 . daf Analngeingang
16 . def. Anakogemgang E
e oo A sloccinczna
Entradas -

Con esta tecla de funcion programable puede conmutar
a la ventana de estado que muestra las 32 salidas
analdgicas.

En los diferentes campos se muestran los valores de las
salidas (rango de entre --10 V y +10 V), asi como sus
textos largos.

E/S analdgica KR CLEtM onitor]

unn. Tensio'n[k"nlt]l Momore I -
1 3800 Freigabe
2 0000 Analegaiazna
3 10,000
4 0.000° Analogaazgang
5 0000 Analogaszgang
E 0000 Analogauzgang
7 0000 Analegau:gana
2 0,000 Analegauzgana
9 0,000 Analogaszgang
10 0,000 Analegauzgang
11 0,000 Analegausgang
17 MnN - Analnoa zgana
13 0,000 Analegausgang
14 0,000 Analegauzgang
]E o S |
Enteda:  Salidas

Volviendo a pulsar la tecla de funcion programable
“Tab+”, puede regresar a la ventana de estado que
visualiza las 32 entradas.

Si selecciona con las teclas del cursor el nombre de una
entrada o salida, o el valor de una salida, este
nombre/valor puede ser editado pulsando la tecla de
entrada.
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Introduzca el nuevo valor por medio del teclado o del
teclado numérico.

Acepte el cambio en el valor volviendo a pulsar la tecla
de entrada.

Con “ESC” se rechazan los cambios y se cierra la
ventana de estado.

Automatico Externo

Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado que visualiza los estados de sefiales de la
interfaz “Automatico Externo”.

Entradas
|Autu:umétic:u:| Externo - Mornitorizacidn: E ntrad as
=18 TEérmino |Ti|:-c+ I ombre | Walor |

1 nunm. programa actual ¥ar PGHO
bl . | 1po de rum, programa e PEMU_ITYHE 1
3 . Ancho de bit del nam, programa PGMO_LEMGTH 8
4 . Primer bit: de num.programa g PGHO_FRIT 33
5 . Bit de paridad #a PGHO_PARITY 41
g . num.programa valido ez PGHO_WALID 42
7 . Inicio de prograrna g TEXT_START 105
3 . Marimients habilitads #E PMOVE_EMABLE 1024
q . Cofirmacidn de emar Mg FCOMF_MESS 106
10 . brcionamientos desconectados [im $DRIVES_OFF 1045
11 . Accionamientos conecados G SDRIVES_OM 140
12 . Activar interficie wa SI_0_ACT 1025

Significado de los nombres de las columnas:

St. Estado de la sefial de entrada:
gris: sefial de entrada inactiva (false) o
rojo: sefial de entrada activa (true)
Denominacién  Nombre (en texto largo) de la sefial de
entrada/de la variable.
Tipo Los tipos de entrada son:
Variable (amarillo) y
Entrada (verde)

Nombre Denominacién de la variable/variable de sistema
($...) o de la entrada
Valor Numero de entrada/nimero de canal

Funcion actual de las teclas de funcion programable:

Configuracion Acceso a la pagina de configuracion de la

interfaz “Automatico Externo”

Salida Acceso a la ventana de estado de las salidas
Detalles Acceso a la visualizacion de detalles

Normal Acceso a la vista general

Cerrar Abandonar la ventana de estado

Salidas

Condiciones de arranque
En esta pagina encontrara todas las indicaciones de
estado relevantes para el arranque.

|Autl:uméticn E=termo - Monitorizacidn: 5 alidas

St | Término |Ti|:u:l M ombre | Walor |

1 Cantral prepardo #a PRC_RDY1 137
?. Alarma de paro activa M3 teLARM_STOF 1M3

3 . Interuptor de seguridad de uzuario  $USER_SAF 1011

4 . Accionamientos preparados 4@ $PERI_RDY 1012

5 |{y Robot calibrado Wiz $R0B_CAL 1001

I . Interficie activa g F_0_ACTCONF 140

7 . Coleccidn de enores e $STOPMESS 1010

a . Farada de emergencia interna g4 IntEstop 253

Significado de los nombres de las columnas:

St. Estado de la sefial de entrada:
gris: sefial de entrada inactiva (false) o
rojo: sefial de entrada activa (frue)
Denominacién  Nombre (expresado mediante un texto largo) de
la variable representada en la sefial de salida.
Tipo Los tipos de salida corresponden a la salida
actual (verde)

Nombre Denominacién de la variable o variable de
sistema ($...) representada en la sefial de salida
Valor Nombre de la respectiva salida

Funcion actual de las teclas de funcion programable:

Configuracion Acceso a la pagina de configuracion de la

interfaz “Automatico Externo”
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Salida Acceso a la ventana de estado de las

entradas
Tab - Acceso a la pagina anterior
Tab + Acceso a la pagina siguiente
Detalles Acceso a la visualizacién de detalles
Normal Acceso a la vista general
Cerrar Abandonar la ventana de estado

Estado del programa
En esta pagina encontrara todas las variables
importantes referentes al estado del programa.

l-’-‘-.utomético Externo - Monitorizacidn: 5 alidas
18 | TEérmino |Ti|:|c+ I ombre | Walar |
1 Programa activio g TPRO_ACT 1021
el . Peticion de nurm. programa &0 PEMO_REQ 33
3 . Aplicacian en marcha e AFPL_RUM 34
4 . todao de programa actiwo #a FRO_MOVE 1022

Posicion del robot
Aqui aparece un listado de las posiciones del robot,
entre las que se encuentran, por ejemplo, las distintas
posiciones HOME.

lbwutomético Externa - Monitorizacion: § alidas

St | TEérmino |Ti|:|c+ I ombre | Walar |

1 En Posicion Hame gz HN_HOME 1000
?. 1. Posicidn Home ez $IN_HOMET 977

3 . 2. Posicidn Home we $IM_HOMEZ 978
T. 3. Posicidn Home &g HM_HOMES 973

5 . 4. Posicidn Home sz $M_HOME4 380
?. 5. Pozicidn Home e HM_HOMES 981
T. Robot en trayectania B $0OM_PATH 147
?. Robot cerca de hayectaria e $MEAR_POSRET 9497
?. Robat parado &z FROB_STOPPED 1023

Modo de servicio
En la Ultima pagina se visualiza el modo de servicio que
esta activo en ese momento.

|Autu:umétic:u:| Ezterno - Maonitorizacidn: 5 alidas
St | Término |Ti|:-c+ M ombre | Walor |
1 Testl-Modo de operacidn e $T1 993
2 . Test2-Modo de operacidn B 312 994
3 . Modo de Operacidrn-dutomatico $AUT 9495
4 | Automatico Extemno e TEXT 996

Posicion actual
En el punto de menu “Posicion actual” se puede elegir
entre distintas formas de visualizar la posicion del robot.

Indicacion | | Entradas/Salidas » | |Cartesiano

\—I:‘ Posicion actual » [ Ejes especificos
Variable > Incremental
Diagnostico > Master/Slave
Ventana 3

Informacion de Hardware

Con las teclas de funcién programable “Cartesiano, Ejes
especificos, Incremental” y “Master / Slave” puede
conmutar en todo momento entre las diferentes
coordenadas indicadas. La tecla de funcién programable
“Cerrar” finaliza la visualizacion de la ventana de estado.
Si una de las ventanas de estado permanece abierta,
usted puede seguir constantemente la posicién del robot
durante el desplazamiento.

Indicacién cartesiana

En este tipo de indicacion se visualiza la posicion del
punto de referencia de la herramienta (TCP) en relacion
al sistema de coordenadas WORLD (coordenadas
universales) en el pie del robot, asi como el giro entre
ambos sistemas de coordenadas. Las indicaciones
sobre “Estado (Status)’ y “Giro (Turn)’ también se
visualizan.

Indicacién especifica de los ejes
En ella se visualiza el giro de cada eje del robot en
relacion a su punto cero, establecido durante el ajuste.

Indicacion incremental
En ella se visualizan los incrementos que proporcionan
los accionamientos de eje A1 a AG.

Indicacion Master/Slave

41



En esta ventana de estados se visualizan los impulsos
de giro de los accionamientos maestro y esclavo. La
tecla de funcién programable “Master/Slave” y su
respectiva ventana de estado s6lo se visualizan si estan
instaladas las opciones correspondientes.

Variable

En relacion con la vista general de variables (indicacion
Varkor), el usuario dispone de los puntos de menu
“Indicacién variable -- Unicos” y “Vista general”.

Indicacicn | | Enradas/Salidas
Posicion actual
Variable

Diagnastico
Ventana
Informacicon de Hardware

Unicos

Vista general

[ Flags ciclicos

Flags L
Conlador

Temporizador

LR

Visualizaciin
L | configuracion *
Editar “ConFgmon iM”

*1: no esta disponible en el grupo de usuarios “Usuario”

Establecer, visualizar y modificar el registro de una
variable

Una vez seleccionada esta opcion, se abre la ventana
de estado que visualiza y permite modificar los valores
de las variables.

Para modificar el valor de una variable, coloque primero
el cursor en el campo de entrada correspondiente,
pulsando para ello la tecla de funciéon programable
“‘Nombre”. A continuacion, introduzca el nombre
deseado y pulse la tecla de entrada.

Mientras el cursor se encuentre en el campo “Nombre”,
con las teclas del cursor “1” 0 “|”, usted podra avanzar
por la lista de la variable procesada o visualizada.

En el campo “Valor actual’ aparecera el valor que la
variable poseia cuando usted pulso la tecla de entrada.
Ahora, pulsando la tecla de funcion programable “Nuevo
valor’, coloque el cursor en el campo de entrada
correspondiente. Introduzca el nuevo valor de la variable
y pulse la tecla de entrada para confirmarlo.

Mientras el cursor se encuentre en el campo “Nuevo
valor’, con las teclas del cursor “1” 0 “|”, usted podra
avanzar por la lista de los valores introducidos.

Si la unidad de control acepta los datos que usted ha
introducido, el nuevo valor aparecera en el campo “Valor
actual”. Si no es asi, verifique los mensajes que
aparecen en la ventana de mensajes.

En el ajuste basico, la variable indicada se busca
primero en el programa actualmente seleccionado. Sino

se encuentra en él, es buscada en todas las listas
globales de datos.

Si usted desea buscar la variable en un programa que
no sea el actualmente seleccionado, debe pulsar la tecla
de funcién programable “Mddulo”. Al hacerlo, se abrira
el campo de entrada que lleva ese mismo nombre.
Indique en él la ruta del fichero correspondiente al
programa donde desea buscar.

Vista general
Visualizacion

Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado. En ella se visualizan los grupos de variables
registrados en el fichero ConrigmoN.INI.

|Overvier de Yaiables - i onitoizacion

MHombre | Wahor |
Auzgang 1 c
Ausgang_d

Auzgang_14

O
Auzoang 12 ':::'
@

N I3

Significado de los nombres de las columnas:

Estado El simbolo de las flechas indica la actualizacién
automatica de la indicacién.
Denominacién de la respectiva entrada o salida.
(no siempre aparecen) Denominacion de las
correspondientes variables del sistema
Valor Estado de la sefial de entrada/salida

gris: sefial de entrada inactiva (false) o

rojo: sefial de entrada activa (true)

Nombre
Variable

Funcion actual de las teclas de funcion programable:

Modificar Confirma los cambios efectuados
Configuracion Configuracion de un grupos especificos
Tab + Conmutacién a otro tipos de indicaciones
Actualizar todo  Permite actualizar la indicacién

Infor arr. Indica la actualizacién automatica del
elemento seleccionado.
Canc Info Anula la actualizacion automatica del

elemento seleccionado
Editor Modificacion de parametros de las entradas y
salidas seleccionadas:
- Nombres de sefial
- Estado de la sefal (“true” o “false”)
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OK Acepta los cambios efectuados en
“Configmon.ini” y regresa a la ventana de
estado

Cancelar Rechaza los cambios efectuados y regresa a
la ventana de estado
Cerrar Abandonar la ventana de estado

Flags ciclicos (Marcas)

Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado que visualiza los estados de sefales de los
32 Flags ciclicos, también denominados “Marcas”.

[Marca

I |N..|H0mhre |A

2 harca

@ 2 Ziklisches Flag Nr. 2

. 4 Marza —

@ 5  Zuklisches Flag M. 5

. B hMarza

. 7 Marca

. g Marza

. 9 Marca

. 0 Marca

. 11 Marca

@ 12 Marca ﬂ

“E100 & E200 & E300¢" 3
j

Significado de los nombres de las columnas:

Columnade  gris: la marca no esté puesta
indicadores  rojo: la marca esta puesta
Nombre Nombre de la marca

Num Numero de la marca (1 ... 32)

Funcion actual de las teclas de funcion programable:

Nombre Coloca el cursor sobre el campo de nombre
de la marca seleccionada. A partir de ese
momento, usted puede cambiar el nombre
(max. 40 caracteres).

OK Acepta los cambios efectuados

Cancelar Rechaza los cambios efectuados

Flags
Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado que visualiza los estados de los 999 Flags.

Flags

J Mur | Nembre o
. 2 Flag

@ Flag Mr. 3

. 4 Flag

. 5 Flag

. 6 Flag

& - Flag Mr. 7

P: Flag Mr. &

- =] Flzm

Significado de los nombres de las columnas:

Columnade  gris: el Flag no esta puesta
indicadores  rojo: el Flag esta puesta
Nombre Nombre del Flag

Num Numero del Flag (1 ... 999)

Funcion actual de las teclas de funcion programable:

Nombre Coloca el cursor sobre el campo de nombre

del Flag seleccionada. A partir de ese
momento, usted puede cambiar el nombre
(max. 40 caracteres).

OK Acepta los cambios efectuados

Cancelar Rechaza los cambios efectuados

Contador

Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado que visualiza los valores de los contadores ya
configurados.

‘Yalor | Mombre

1 Mame des Zahlers
2 0 Zaehler
3 E Zaehler
4 0 Zaehler
R 2R Fachler

Significado de los nombres de las columnas:

Valor Estado del contador
Nombre Nombre del contador
Num Numero del contador
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Funcién actual de las teclas de funcién programable:

Nombre Coloca el cursor sobre el campo de nombre
del contador seleccionada. A partir de ese
momento, usted puede cambiar el nombre
(max. 40 caracteres).

Valor Colocar el cursor sobre el campo de valor del
contador selecionado

OK Acepta los cambios efectuados

Cancelar Rechaza los cambios efectuados

Temporizador

Una vez seleccionada esta opcion, se abre una ventana
de estado que visualiza los valores y estados de servicio
de los 10 temporizadores.

[Temporizador
M Yalorms Marnbre o
© 1 5004 Timer M. 1
W= o Timer Mr. 2
3 a4 Temporizadaor
E 4 2700 Ternparizador
o s n Teminnriz Arnr

Significado de los nombres de las columnas:

Z.. Estado del contador
Rojo Temporizador detenido en el valor
: <0
Rojo + tilde  Temporizador detenido en el valor
: >0
Verde Temporizador iniciado, puesto a < 0
Verde + tilde Temporizador iniciado, puesto a > 0
Valor Estado actual del temporizador
Nombre Nombre del Temporizador
Num Numero del temporizador (1 ... 10)

Funcion actual de las teclas de funcion programable:

Inicio/Paro Arranca o detiene el temporizador

seleccionado

Nombre Coloca el cursor sobre el campo de nombre
del contador seleccionado. A partir de ese
momento, usted puede cambiar el nombre
(méx. 40 caracteres).

Valor Colocar el cursor sobre el campo de valor del
Temporizador seleccionado

OK Acepta los cambios efectuados

Cancelar Rechaza los cambios efectuados

Procesamiento de programas

Antes de crear o modificar por primera vez un programa
de robot, es recomendable que se familiarice con el
administrador de ficheros “Navegador” de KUKA.

Si desea crear un nuevo programa, debe establecer
primeramente un “programa troncal”. En cambio, si su
intenciéon es modificar un programa ya existente, solo
debe seleccionarlo o cargarlo en el editor.

Crear y activar programas

Crear un nuevo programa

Con el navegador activado, pulse la tecla de funcidn
programable “Nuevo”. Si ha seleccionado un programa o
tiene uno en el editor, primero debe pasar a la ventana
de seleccidn de ficheros. De lo contrario, no podra crear
un nuevo programa.

En la linea de entrada, introduzca el nombre del
programa deseado (maximo 24 caracteres) y el

correspondiente comentario.
e | o= [ =]

I\I0m|bre del programa C|0mentario
En la medida de lo posible, cree los programas de
usuario dentro el directorio “R1\Programa”, para que
puedan ser guardados automaticamente a traves del
punto de menu “Fichero > Archivo > Aplicaciones”.

Seleccionar un programa existente

Para ejecutar un programa, dispone de la tecla de
funcion programable “Seleccionar”.

Con ella, puede efectuar una prueba del programa
durante su creacion. El programa deseado se visualiza
en la ventana de programas.
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| T

PTF HOME Wel= 188 % DEFAULT

Ul

PTP HOME WUel= 1648 % DEFALULT

Copiar un programa existente
La tecla de funcién programable “Duplicado” sirve para
copiar un programa.

Archivar un programa en disquete

La tecla de funcion programable “Archivo” permite
guardar datos importantes en disquete.

Con el navegador, el usuario puede supervisar el
contenido de los archivos.

Antes de archivar datos, el sistema formula una
pregunta de seguridad que debe ser respondida.

La tecla de funcion programable “Archivo” corresponde
a la instruccion de menu “Archivo > Seleccion actual”.
[Fichero > Archivo > Seleccién actual]

Borrar un programa

Si desea borrar un programa, éste no puede estar
seleccionado ni puede estar siendo editado en ese
momento. Si es necesario, debe deseleccionar primero
el programa o cerrar el editor. El programa s6lo se borra
definitivamente después de una pregunta de seguridad.

Trabajar con un programa seleccionado
Borrar un programa seleccionado

Con las teclas del cursor, mueva el cursor hasta la linea
que desee borrar. [Procesar > Borrar]

IHI
PTF HOME Uel= 1080 % DEFAULT
PIF P1 Uel= 148 % PRATT Tool]1] Base|u]

PTF P? Uel= 1A@ % PDAT? Tool[1] Base[a]
PTF P3 Uel= 1A8 % PDAT3 Tool[1] Base[A]

\— Cursor

Confirme la pregunta de seguridad que aparecera.

0~ O W o R

Buscar una secuencia de caracteres en un programa
Aqui puede buscar en el programa una secuencia de
caracteres cualquiera. [Procesar > Buscar]
Alternativamente, puede utilizar también la combinacién
de teclas “CTRL” + “F”. Esta funcion busca dentro del
programa una secuencia de caracteres indicada por el
usuario.

Después de seleccionar la instruccion, aparecera el
formulario de busqueda dentro de la ventana de
programas:

Buzcar IF'TF'
1 IHI
2 PTP HOME Uel- 160 % DEFRULT
2 PTP P1 Upl= 188 % PDAT1 Tool[1] Base[A]
L} WnIT FOR IH 1 ‘Freigabe’ State= TRUE
5
& PTP P2 Uel= 100 % PDAT2 Tool[1] Base[d]
Fi WAIT FOR IH 2 'Peripherie' State= TRUE
& PTP P3 WUel- 188 % PPATS Tool[1] Base[A]
9 PTF Ph Uel= 188 % PDAT4 Tool[1] Base[@]
18
11 PTF HOHE Uel= 188 % DEFAULT

La busqueda comienza al pulsar la tecla de funcién
programable “Buscar” o la tecla de entrada, a partir de la
posicion en la cual se encuentre el cursor. Si el
programa de busqueda encuentra la secuencia de
caracteres indicada, la linea correspondiente aparece
marcada.

La secuencia de caracteres indicada queda como
propuesta para una préxima accion dentro del formulario
de busqueda. Ahora, mediante la tecla de funcion
programable o la tecla de entrada, podra proseguir con
la busqueda en el programa o comenzar una nueva
busqueda con otra secuencia de caracteres.

Si, por el contrario, no se ha encontrado el término
buscado, aparece la correspondiente linea de texto en la
ventana de mensajes:

La busqueda dentro del programa se realiza de acuerdo
con lo que aparece en la ventana de programas. El
experto debe haber activado la opcién “Visualizacion
Detalles” si desea extender la busqueda a los FOLDs no
visibles.

Alternativamente, puede finalizar la funcion de busqueda
con la tecla de funcién programable “Cancelar” o con la
tecla Esc. El cursor se situara entonces en la linea

donde se ha encontrado la dltima secuencia de
caracteres.

En caso de una nueva activacion de la funcién de
busqueda, en el formulario aparecera como propuesta la
Ultima secuencia de caracteres introducida.

Cancelar programa
Esta instrucciéon guarda las modificaciones efectuadas
en el programa y cierra la ventana de programas.
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[Procesar > Cancelar programa]

La tecla de funcién programable “Cancelar” sélo
aparece en la barra de teclas de funcion programable si
no se encuentra abierta ninguna ventana de programas.

Resetear programa

[Procesar > Resetear programa]

El programa detenido o interrumpido puede ser devuelto
al estado en que se encontraba después de ser
seleccionado.

El puntero de paso amarillo cambia su posicion a la
primera linea del programa visualizado. A continuacion,
se puede arrancar de nuevo el programa seleccionado.

Trabajar con el editor de programas

Borrar una linea de programa en el editor
Mueva el cursor con las teclas del cursor hasta la linea
que desee borrar 0 marque un area que desee borrar.

s

INT /;

PTP HOME WVel= 100 % DEFAULT L@ %

v
PTP Pl Vel= 100 % PDATI Tool[l] Paze[D /

FT? P2 Vel= 100 % FDATZ T
P P3 Vel= 100 % PDAT3I Tool[l] Ba=e[D]

Zona marcada

o S O R SR S|

[Procesar > Borrar]
Confirme la pregunta de seguridad que aparecera.

Cerrar el editor

Esta instruccion guarda en el disco duro, después de
formular una pregunta de seguridad, los cambios
realizados en el editor. A continuacién, el editor se
cierra.

[Procesar > Cerrar]

Instrucciones de programa

Este capitulo resume los fundamentos de las
instrucciones de programa disponibles, sus funciones y
programacion.

Ultima Comando para la entrada de la Ultima

Instruccion instruccion ejecutada

Movimiento Posibilita la programacién de movimientos
PTP, LINy CIRC

Parametros de
movimiento
Légica Programacion de instrucciones légicas y
tiempos de espera,
funciones de mando e impulso dependientes
de la trayectoria,
activacion o consultas de entradas y salidas;
Salida Activacién controlada por programa de las
Analégica salidas analégicas
Comentario Insertar comentarios dentro de programas

Programacion del control de momentos

El mend “Instrucc.” solamente esta disponible cuando un
programa ha sido seleccionado o cargado en el editor.
Los cambios introducidos en un programa se guardan
en el disco duro si se da alguna de las siguientes
circunstancias:
- Al cerrar un formulario in-line con la tecla de
funcion programable “OK” o la tecla de entrada;
- Al aceptar las coordenadas del punto con la
tecla de funcién programable “Touch Up”;
- Al insertar, eliminar o modificar una linea en el
programa o en el editor;
- Al abandonar una linea en el editor con las
teclas del cursor “|” 0 “1”;
- Al deseleccionar un programa o cerrar el editor.

Ultima instruccion

Este comando permite repetir la Ultima instruccidn
ejecutada. [Instrucc. > Ultima instruccion]

Este comando también esta disponible a través de la
barra de teclas de funcién programables.

Movimiento

Si la herramienta que porta un robot debe moverse
hacia un punto dirigida por un programa, debe
programarse la  correspondiente instruccion de
movimiento. Esta instruccidn contiene el tipo de
movimiento y su velocidad, la definicion del punto de
destino, y en trayectorias circulares también los puntos
auxiliares, asi como otros ajustes eventualmente
necesarios segun el tipo de movimiento.

Por favor observe:

Si uno o varios ejes del robot se desplazan hasta su
tope final sin frenar y con una velocidad superior a la
velocidad de desplazamiento manual ajustada en
fabrica, el amortiguador afectado debe ser sustituido de
inmediato. Si resulta afectado el eje 1 de un robot de
pared, es preciso cambiar su columna giratoria.
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Tipos de movimiento
En la programacion de movimientos se dispone de los
siguientes tipos de movimiento:

PTP (Punto a La herramienta es desplazada en la forma
punto) mas rapida posible hasta el punto de destino
alo largo de una curva en el espacio.

LIN (Lineal) Guiado de la herramienta con velocidad
definida a lo largo de una recta
CIRC (Circular)  Movimiento de la herramienta con velocidad

definida a lo largo de una trayectoria circular

En una secuencia de varias instrucciones de movimiento
seguidas, existen dos posibilidades de ejecutar el
movimiento entre cada uno de los puntos:

El robot se detiene exactamente sobre el
punto programado.
Posicionamiento  Se puede pasar suavemente de un

Parada exacta

aproximado movimiento a otro, lo que implica que el robot
(CONT) no alcanza con exactitud el punto de destino.
Programacion

Tenga en cuenta la posicion del cursor. La siguiente
linea de programa creada por usted se inserta como
linea nueva despues del cursor. [Instrucc. > Movimiento
> PTP]

Aqui puede seleccionar de entre las instrucciones de
movimiento ofrecidas (PTP, LIN o CIRC).

Ejes de rotacién sin fin

En fabrica, todos los ejes del robot (A1 ... A6) son
definidos como ejes con giro limitado (también con
limitadores software de fin de carrera). Sin embargo,
para determinadas aplicaciones los ejes A4 y A6 pueden
configurarse como ejes de rotacion sin fin.

A4y A6 configurables también coma
gjes de rotacion sin fin
[SMACHINE.DAT]

/‘

Todos los demas ejes tienen
movimiento de giro limitado.

En caso de que los datos de maquina hayan sido
modificados para que los ejes A 4 y/o A 6 giren sin fin,
tenga en cuenta que cada movimiento giratorio siempre
sequira el recorrido mas corto.

Esto puede causar problemas si los cables de
alimentacion de una herramienta (por €j. de una pinza
de soldadura) estdn montados sobre el robot.

En el siguiente ejemplo se programan dos instrucciones
de movimiento (P1 - P2y P2 - P3), y se memorizan las
coordenadas.

En este ejemplo, la primera instruccion de movimiento
hace que el eje A6 gire en 120° desde P1 (0°) hacia P2
(120°). La segunda hace girar el A6 en otros 100° desde
P2 (120°) hacia P3 (220°).

Herramienta

1
Py (09) |

E!rida del robot

Ps (220°)

/

P.. (150°)

Con la tercera instruccién de movimiento, se pretende
llevar la herramienta mediante un giro del eje A6 de
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200° desde P3 hacia P4, pero en direccion opuesta, es
decir, a la posicion de 20° desde el punto de partida P1.
Con la ejecucion del programa, el eje A6 gira en
direccién del recorrido méas corto desde P3 (220°) hacia
P4 (380°), es decir, 160°.

real:

Pa (220°) P3(220°) ___160°

®1P, (0% | !

\,_ ¥ P4(380°)

{nom.:

Pa ['-1-5;)

La consecuencia inevitable es que los cables de
alimentacion existentes que van desde el robot hasta la
herramienta “se enrollan”.

Por ello, es necesario programar el segundo movimiento
(de retroceso) mediante dos instrucciones de
movimiento.

En este ejemplo se programan dos movimientos (P3 -
P4 y P4 - P5), cada uno con un éngulo de giro de 100°.
Con ello se asegura que la ejecucion del programa logre
llegar al punto de destino de manera correcta.

P, (220°)

100¢ | Ps (20%)

A

1000

P, (120°)

Movimiento punto a punto (PTP)

El posicionamiento del sistema de robot se produce aqui
por el recorrido mas corto entre dos puntos. Debido a
que el movimiento en todos los ejes comienza y finaliza
al mismo tiempo, los ejes deben ser sincronizados. Por
este motivo, la trayectoria del robot no puede preverse
con exactitud.

Cuando se utiliza esta instruccién, el movimiento es
ejecutado a lo largo de una trayectoria definida por el
robot. Con el fin de considerar los efectos dinamicos y
evitar colisiones, si hay obstaculos cerca esta trayectoria
debe ejecutarse con un sobre control de programa
reducido (POV).

Los nombres de los puntos no deben comenzar con
‘POINT”, ya que ésta es una palabra clave en el KRL
(Lenguaje de Robot KUKA).

Movimiento PTP con parada exacta
En los movimientos PTP con parada exacta, el robot se
desplaza con exactitud hasta cada punto de destino.

=

Trayectorias Trayectorias
PTF posibles PTP posibles
CONT P2 »

.~ Parada

” exacta

Py
Parada
exacta

Movimiento PTP con posicionamiento aproximado

En el movimiento con posicionamiento aproximado, la
unidad de control supervisa una zona de aproximacion
alrededor del punto de destino. En el ejemplo de abajo,
este es el punto P2.

Cuando el punto de referencia de la herramienta se
introduce en esta zona de aproximacion, el movimiento
del robot pasa al punto de destino de la instruccion de

movimiento siguiente.
CDNT'I

| zomace
CONT posicicnamiento

aproximado

P4

Programacion de un movimiento PTP

Tras seleccionar la opcion “PTP” del menu
“Movimiento”, se abre en la ventana de programa el
formulario In-line que permite introducir los valores
necesarios para la ejecucion de esta instruccion.

I +|[P1 [coNT z]¥el=[100 %[PDAT1

PTP, LIN, CIRC
maximo 23

PTP Tipo de movimiento
P1 Denominacién de
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punto caracteres

Tool Herramienta nro Nullframe,
Tool_Data[1]...[16]

Base Pieza nro Nullframe,

Base_Data[1]...[16],
EX_AX_DATA[1]...[6]

TCP externo El robot conduce la True, False
herramienta
[ la pieza
CONT Posicionamiento “” Cont
aproximado activo
Vel=100% Velocidad 1 a 100% del valor
maximo
(predefinicion 100%)
PDAT1 Parametros
movimiento
Aceleracion También “Acceleration” 0 ... 100 %
Distancia de Comienzo o fin de la 0...100 %

Aproximacion*1  zona de aproximacion
*1 Solamente puede seleccionarse cuando se ha conectado “CONT”

Tenga en cuenta que, con carga/carga adicional mayor,
una mayor aceleracién y unos recorridos mas cortos
incrementan también la carga de los motores de
accionamiento.

Si la ventana de programa tiene el foco, puede
seleccionar mediante las teclas del cursor

“”y “|”, las diferentes ventanas de entrada. La ventana
seleccionada en este caso estara resaltada en color.
Puede colocar el foco sobre la ventana de programa
accionando la tecla de seleccion de ventana, hasta que
toda la ventana esté resaltada en color.

En cualquier momento puede cancelar la programacion
del movimiento PTP pulsando la tecla de funcién
programable “Canc. instruc.”, o la tecla “ESC”. En este
€aso, no se inserta la instruccion.

El tipo de movimiento se conmuta con la tecla de
funcién programable “LIN/CIRC”.

pre =|[P1|  =]vel=[100 %/PDAT1
LIN
CIRC

Como alternativa, puede activarse el cursor en el primer
campo de entrada. La tecla de estado cambiara su
asignacion y permitird alternar entre los tipos de
movimiento.

Coloque el cursor en el siguiente campo de entrada,
aqui “P1”.

[pre =I[&T |

= |vel=[100 %|PDATZ |

Se abre una lista de parametros, en la cual se
introducen los datos de la pieza y de la herramienta.
Coloque el foco sobre la lista de parametros con ayuda
de la tecla de seleccidn de ventanas.

I:— Seleccione agui de entre las herramientas que se
el encuentran a su disposicion.

L |
Seleccione aqui uno de los sistemas de coordenadas de

Base I—_li — piezas (BASE).
HULLFRAME Y

TP Extermo Informe aqui a la unidad de control si el robot conduce
la herramienta o la pieza:

El robot conduce la herramienta: TCP externo = False

El robot conduce la pieza: TCP externa = True

Coloque el cursor en el siguiente campo de entrada del
formulario in-line. La barra de teclas de estado cambia
su asignacion. Con esta tecla de estado puede conectar
0 desconectar la funcion de posicionamiento
aproximado.

Formulario  Pulsar la tecla de Mediante la tecla de Pulsar la tecla

inline “Parada estado inferior derecha. estado, seleccionar entre  de entrada. Se

exacta”. Se abre elmenl en el  “Parada exacta”y cierra el mend.
formulario inline. “Posicicnamiento

aproximado” (CONT).
W] covi| =[S = wowr| = [conte] = =) BRI
i WA

Mueva el cursor al campo “Vel=".

lere =Pr]  =|ver[lEI] %[PoATE

Aqui usted determina qué porcentaje de la velocidad
maxima posible el robot debe utilizar mas tarde para
ejecutar el movimiento. Puede introducir el valor
mediante el teclado o cambiarlo mediante la tecla de
estado.

Coloque el cursor en el campo de entrada siguiente a la
derecha, aqui “PDAT2".

(e o N o
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Se abre una lista de parametros en la que debe
introducir datos que caractericen mas detalladamente el
movimiento. Coloque el foco con la tecla de seleccion de
ventana sobre esta ventana de estado. Puede introducir
los valores en los campos de entrada mediante el
teclado o cambiarlo mediante la tecla de estado.

En cualquier momento, e independientemente del
campo de entrada que posea el foco, puede insertar las
llamadas instrucciones logicas en su programa mediante
la tecla de funciéon programable “Logica”. Esta funcion
no esta disponible para modificar una instruccién de
movimiento ya existente.

| ﬂ Fardmeto de mavimienio 1L

e —— Aqui puede reducir la aceleracion que se
1] 5 utiliza durante el movimiento.

100

I

CDNTﬂ Fardmern de momianin 1L

con-

hcederacdin
i} )
L 1

[Distanoa de cproziaddn
10 m ———— Aqui se pueds reducir la zona de
a4 £ aproximacion que se utiliza durante el
{LTTIIITII]] . .
mavimignto.

En el apartado [Ldgica] encontrara informacién mas
detallada sobre las instrucciones ldgicas.

En cualquier momento, e independientemente del
campo de entrada que posea el foco, puede insertar una
linea de comentario en su programa mediante la tecla
de funcién programable “Comentario”. Esta funcion no
esta disponible para modificar una instrucciéon de
movimiento ya existente.

En el apartado [Comentario] encontrara informacién mas
detallada sobre los comentarios en los programas de
robot.

Si se pulsa la tecla de funcién programable
“‘Sugerencia”’, el programa encuentra el nombre
estandar del punto de menor orden libre de la lista de
datos local y lo presenta en el formulario

In-line abierto. Es decir, con puntos P1 y P3 ya
declarados, P2 seria la propuesta. Esta funcion no esta
disponible para modificar una instruccién de movimiento
ya existente.

Con esta tecla de funcién programable se aceptan las
coordenadas de la posicion actual del robot, después de
una pregunta de seguridad en el punto de destino.

En cualquier momento, la tecla de funcion programable
“Touch Up” permite la transferencia de las coordenadas
actuales del robot a la linea de programa en la que se
encuentra el cursor.

De esta manera tiene la posibilidad, por ejemplo, de
programar una serie de lineas de movimiento y fijar las
coordenadas exactas del punto de destino con
posterioridad.

Las coordenadas del punto programado se integran a la
lista de datos.

Pulse la tecla de funcion programable “Instruccién OK” o
la tecla de entrada. Con ello se memoriza el movimiento
y se inserta la linea en el programa.

En caso que la posicion del punto de destino aun no
haya sido asumida (Touch Up), se produce
automaticamente la memorizacion de la posicion actual
del robot.

Movimientos lineales (LIN)

En un movimiento lineal los ejes del robot se coordinan
entre si de tal manera que el punto de referencia de la
herramienta o de la pieza, se mueva a lo largo de una
recta hacia el punto de destino.

Los movimientos lineales se utilizan cuando se requiere
para la aproximacion de un punto un guiado de recorrido
exacto con velocidad predeterminada.

Sélo el punto de referencia sigue la trayectoria
programada. La herramienta o la pieza propiamente
dicha puede modificar su orientacion de acuerdo a los
ajustes durante el movimiento.

Los nombres de los puntos no deben comenzar con
“POINT”, ya que ésta es una palabra clave en el KRL
(Lenguaje de Robot KUKA).

Movimientos LIN con parada exacta

En movimientos LIN con parada exacta, el robot se
desplaza a cada uno de los puntos de destino con
posicionamiento exacto.
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:l' Parada

exacta

Parada
exacta

Movimientos LIN con posicionamiento aproximado

En el movimiento con posicionamiento aproximado, la
unidad de control supervisa una zona de aproximacion
alrededor del punto de destino. En el ejemplo de abajo,
este es el punto P2.

Cuando el punto de referencia de la herramienta se
introduce en esta zona de aproximacion, el movimiento
del robot pasa al punto de destino de la instruccion de
movimiento siguiente.

CDNT'!

Zona de '
aproximacion s

P3

P4

Programacion de un movimiento LIN

Tras seleccionar la opcion “LIN” del menu “Movimiento”,
se abre en la ventana de programa el formulario in-line
para la entrada de los valores necesarios para la
ejecucion de esta instruccion.

Jun =][P1 conT z]vel=[2 mfs[cPDaT |

LIN Tipo de movimiento PTP, LIN, CIRC
P1 Denominacién de punto  maximo 23
caracteres
Tool Herramienta nro Nullframe,
Tool_Data[1]...[16]
Base Pieza nro Nullframe,
Base_Data[1]...[16]
TCP externo El robot conduce la True, False
herramienta
[ la pieza
CONT Posicionamiento “” Cont
aproximado activo
Vel=2m/s Velocidad 0,001 a 2m/s
(predefinicion

2m/s)
CPDAT1 Parametros movimiento
Aceleracion También “Acceleration” 0..100 %
Distancia de Comienzo o fin de la 0...300mm

Aproximacion*1  zona de aproximacion

Control de la El tipo de control de la Estandar, PTP

orientacion orientacion manual,
Orientacion
constante

*1 Solamente puede seleccionarse cuando se ha conectado “CONT”

Tenga en cuenta que, con carga / carga adicional
mayores, la mayor aceleracion y los menores recorridos
ademas hacen que la carga mecanica de los motores de
accionamiento aumente innecesariamente.
Dependiendo de la longitud del camino recorrido, la
magnitud de la aceleracion y la zona de aproximacion,
es posible que la velocidad de desplazamiento
programada no se pueda alcanzar.

Si la ventana de programa tiene el foco, puede
seleccionar mediante las teclas de cursor

“1”y 17, las diferentes ventanas de entrada. La ventana
seleccionada en este caso estara resaltada en color.
Puede colocar el foco sobre la ventana de programa
accionando la tecla de seleccidn de ventana, hasta que
toda la ventana esté resaltada en color.

En cualquier momento puede cancelar la programacion
del movimiento LIN pulsando la tecla de funcion
programable “Canc. instruc.” o la tecla “ESC”. En este
caso, la instruccion no es memorizada.

El tipo de movimiento se conmuta con la tecla de
funcion programable “CIRC/PTP”.

x| vel=[2” mjs[CPDAT

un_ =Pt
PTP

|CIHC

ipo | Como alternativa, puede activarse el cursor en
~~~ | el primer campo de entrada. La tecla de estado

LIN | cambiard su asignacion y permitira alternar
entre los tipos de movimiento.

Coloque el cursor en el siguiente campo de entrada,
aqui “P1”.
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Se abre una ventana de estado en la que se introducen
datos para la pieza y la herramienta. Coloque el foco
con la tecla de seleccion de ventana sobre esta ventana
de estado.

Frames 11

— Seleccione aqui de entre las 16 herramientas que se
Toul encuentran a su disposicion.
-

Seleccione aqui uno de los 18 sistemas de coordenadas

—Base l—_|:7 de harramientas (BASE) memorizados.
MNULLFRAME i

I — Informe aqui a la unidad de control si el robot conduce

TR Externn . .
la herramienta o la pieza:
Falsa =

El robot conduce la herramienta: TCP externo = False
El robot conduce la pieza: TCP externo = True

= |¥el=[2 mys[CPDATI

Coloque ahora el foco con la tecla de seleccion de
ventana nuevamente sobre la ventana de programa.
contl Coloque el cursor en el siguiente campo de
WAl entrada. La tecla de estado cambiara su

asignacién. Con esta tecla de estado puede
conectar o desconectar la funciéon de posicionamiento
aproximado.

Farmulario Pulsar la tecla de estado Mediants la tecla de Pulsar Ia tecla

inline infarior derecha. Sa abre estado. seleccionar de entrada. Sa
“Parada al manii en el formulario entra “Parada axacta” cierra el menl.
exacta’. inlina, ¥ “Posicionamienta

aproximadao” (CONT).
] = | = [ = wow| = [eonT = = B
[ i WA

WA f
cont ©)

Mueva el cursor al campo “Vel=".
fun =P verE mys[cPoaTi

Aqui determina la velocidad con la cual el robot debe
ejecutar el movimiento. Puede introducir el valor
mediante el teclado o cambiarlo mediante la tecla de
estado. Dependiendo de la longitud del camino
recorrido, la magnitud de la aceleracion y el entorno de
aproximacion, es posible que la velocidad de
desplazamiento programada no pueda ser alcanzada.
Coloque el cursor en el campo de entrada siguiente a la
derecha, aqui “CPDAT1”.

un ZlPr  =]ver=[z mis[CIERENET

Se abre una lista de pardmetros en la que deben ser
introducidos datos que caractericen mas detalladamente
el movimiento. Coloque el foco sobre la lista de
parametros con ayuda de la tecla de seleccion de
ventanas. Puede introducir los valores en los campos de
entrada mediante el teclado o cambiarlo mediante la
tecla de estado.

Aceleracion

Reducir la aceleracion utilizada para el movimiento.
Distancia de aproximacion

Aqui se puede reducir la zona de aproximacion que se
utiliza durante el movimiento.

Control de la orientacion

Esta opcion determina si se utiliza la orientacion de la
herramienta en el movimiento del robot y, de ser asi,
como se utiliza.

I i I Patametio de movinienta 1)1
CONT
— fucelzracian
[ M s
1 100

—Control oe orientacion

Iiardard ;I

Estandar: La orientacidn cambia continuamente desde
el punto de inicio hasta el punto de destino. La nueva
orientacion se alcanza mediante giros y basculaciones
de la direccion de avance de la herramienta.

Debido al paso a traves de la posicion extendida de los
ejes de la mufieca (singularidad de la mufieca) pueden
ocurrir problemas como el rebase del valor nominal
consigna de aceleracion.

PTP manual: También aqui la orientacién cambia
continuamente desde el punto de inicio hasta el punto
de destino. La nueva orientacion se alcanza mediante el
desplazamiento especifico de los ejes de mufieca. En
este caso no pueden ocurrir singularidades de la
mufeca.

Orientacién constante: La orientacidén programada para
el punto de inicio también se mantiene para el punto de
destino.
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En cualquier momento, e independientemente del
campo de entrada que posea el foco, puede insertar las
llamadas instrucciones légicas en su programa mediante
la tecla de funcién programable “Légica”.

Si se pulsa la tecla de funcién programable
‘Sugerencia”, el programa encuentra el nombre
estandar del punto de menor orden libre de la lista de
datos local y lo presenta en el formulario in-line abierto.
Es decir, con puntos P1y P3 ya declarados, “P2” seria
la propuesta.

Con esta tecla de funcién programable se aceptan las
coordenadas de la posicion actual del robot, después de
una pregunta de seguridad en el punto de destino.

En cualquier momento, la tecla de funcién programable
“Touch Up” permite la transferencia de las coordenadas
actuales del robot a la linea de programa en la que se
encuentra el cursor.

De esta manera tiene la posibilidad, por ejemplo, de
programar una serie de lineas de movimiento vy fijar las
coordenadas exactas del punto de destino con
posterioridad.

Las coordenadas del punto programado se integran a la
lista de datos. Pulse ahora la tecla de funcién
programable “Instruccion OK” o la tecla de entrada. El
movimiento queda memorizado. En caso que la posicion
del punto de destino aun no haya sido asumida (Touch
Up), se produce automaticamente la memorizacion de la
posicidn actual del robot.

Movimientos circulares (CIRC)
Aqui se mueve el punto de referencia de la herramienta
o0 de la pieza sobre un arco circular al punto de destino.

El recorrido se describe mediante puntos de inicio,
puntos auxiliares y puntos de destino. Como punto de
inicio vale en este caso el punto de destino de la
instruccion del movimiento anterior. La orientacion se
modifica uniformemente sobre el recorrido completo.

Los movimientos CIRC se utilizan cuando deben
efectuarse procedimientos de procesamiento sobre un
trayecto circular con velocidad predeterminada.

El punto de inicio, punto auxiliar y punto de destino se
encuentran sobre un plano del espacio.

Para que la unidad de control pueda determinar este
plano con la mayor exactitud posible, estos tres puntos
deben tener la mayor separacion posible entre si. Solo
el punto de referencia sigue la trayectoria programada.
La herramienta propiamente dicha puede modificar su
orientacién durante el movimiento.

Los nombres de los puntos no deben comenzar con
“POINT”, ya que ésta es una palabra clave reservada en
el KRL (Lenguaje de Robot KUKA).

Movimiento CIRC con parada exacta

En movimientos CIRC con parada exacta, el robot se
desplaza a cada uno de los puntos de destino con
posicionamiento exacto

Punto Punto de desting
[CoNT | auxiliar .
L Punta da inicie

Punto auxiliar

Punto de
destino

Punte de

inicio Punto de

destino

Movimiento CIRC con posicionamiento aproximado

En el movimiento con posicionamiento aproximado, la
unidad de control supervisa una zona de aproximacion
alrededor del punto de destino. Cuando el punto de
referencia se introduce en esta zona, el movimiento del
robot pasa al punto de destino de la instruccion
siguiente.

CONT 'I

E Zona de aproximacion

Punto de

destino

Punto
Punta da Puntao auxiliar

inicio auxiliar
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Programacion de un movimiento CIRC

Tras seleccionar la opcion “CIRC” del menu
“Movimiento®, se abre en la ventana de programa el
formulario in-line para la entrada de los valores
necesarios para la ejecucion de esta instruccion.

cIRc=|[P1 [P2 [coNT=|Vel=[2 mys[cPDATY

CIRC Tipo de movimiento PTP, LIN, CIRC
P1 Denominacién de punto  maximo 23
caracteres
P2 Denominacién de punto  méaximo 23
caracteres
Tool Herramienta nro Nullframe,
Tool_Data[1]...[16]
Base Pieza nro Nullframe,
Base_Data[1]...[16]
TCP externo El robot conduce la True, False
herramienta
/ la pieza
CONT Posicionamiento “” Cont
aproximado activo
Vel=2m/s Velocidad 0,001 a 2m/s
(predefinicion
2m/s)
PDAT1 Parametros movimiento
Aceleracion También “Acceleration” 0..100 %
Distancia de Comienzo o fin de la 0...300mm

Aproximacion*1  zona de aproximacion

Control de la El tipo de control de la Estandar, PTP

orientacion orientacion manual,
Orientacion
constante

*1 Solamente puede seleccionarse cuando se ha conectado “CONT

Si la ventana de programa tiene el foco, puede
seleccionar mediante las teclas de cursor

“4”y “|”, las diferentes ventanas de entrada. La ventana
seleccionada en este caso estara resaltada en color.
Puede colocar el foco sobre la ventana de programa
accionando la tecla de seleccién de ventana, hasta que
toda la ventana esté resaltada en color.

En cualquier momento puede cancelar la programacion
del movimiento CIRC pulsando la tecla de funcién

programable “Canc. instruc.”, o la tecla “ESC”. En este
caso, no se inserta la instruccion.

El tipo de movimiento se conmuta con la tecla de
funcion programable “PTP/LIN”.

rlvel=[2 m¢s[CPDATI

[circzllP1 [Pz |
TP
LIN

PO Como alternativa, puede activarse el cursor en

«~| €l primer campo de entrada. La tecla de estado

CRc| cambiara su asignacion y permitird alternar
entre los tipos de movimiento.

Coloque el cursor en el siguiente campo de entrada,
aqui “P1”.

|orcz][@Pz]  zlvel=[z ms[cPoamT |
Coloque el cursor en el siguiente campo de entrada,
aqui “P2".

[cre=][P1 |

Se abre una ventana de estado en la que se introducen
datos para la pieza y la herramienta. Coloque el foco
con la tecla de seleccion de ventana sobre esta ventana
de estado.

| ¥el=[2 mys[CPDATT |

Seleccione aqui de entre las 18 herramientas que se
encuentran a su disposicion.

Seleccione agui uno de los 32 sistemas de coordenadas
de herramientas (BASE) memorizados.

Informe aqui a la unidad de control si el robot conduce
la herramienta o la pieza:

El robot conduce la herramienta: TGP externo = Falss
El robot conduce la pieza: TCP externo = True

Coloque ahora el foco con la tecla de seleccion de
ventana nuevamente sobre la ventana de programa.
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contl  Coloque el cursor en el campo de entrada para
vl el posicionamiento aproximado. A continuacion,

puede activar o desactivar la funcion de
posicionamiento aproximado, utilizando la tecla de
estado correspondiente.

Pulsar la tecla
de entrada. Se
cierra el mend.

Formulario Pulsar la tecla de estado Mediante la tecla de

inline “Parada inferior derecha. Se abre estado, seleccionar

exacta”. el mend en el formulario entre “Parada exacta”
inline. y “Posicionamiento

aproximade” (CONT).
] | = eonr| = [contx] = = =]
WA s

COMT E (J

Mueva el cursor al campo “Vel=".

Aqui determina la velocidad con la cual el robot debe
ejecutar el movimiento. Puede introducir el valor
mediante el teclado o cambiarlo mediante la tecla de
estado.

Coloque el cursor en el campo de entrada siguiente a la
derecha, aqui “CPDAT1”.

Se abre una lista de parametros en la que deben ser
introducidos datos que caractericen mas detalladamente
el movimiento. Coloque el foco sobre la lista de
parametros con ayuda de la tecla de seleccion de
ventanas. Puede introducir los valores en los campos de
entrada mediante el teclado o cambiarlo mediante la
tecla de estado.

Aceleracion
Reducir la aceleracion utilizada para el movimiento.

CDNT]’ Pardmatro o8 mosients i

s
CONT

—Aceeracin

W

[k 1om
LLLLLLLLEL DL LI LR L] L)

Dishanicis de 2proximaciin
00 mm
a

anm

iZarkral 2 crizrksan

Shandard &

Distancia de aproximacion
Aqui se puede reducir la zona de aproximacion que se

utiliza durante el movimiento.
Control de la orientacion

Esta opcion determina si se utiliza la orientacion de la
herramienta en el movimiento del robot y, de ser asi,
como se utiliza.

Estandar: La orientacion cambia continuamente desde

vI Farimatro de mowimisnto 1L el punto de inicio
CONT _|

hasta el punto de

LORT destino. La nueva

AenlEration ] .,
,Im = = orientacion se alcanza
S basculaciones de a

direccién de avance
de la herramienta.
Debido al paso a través de la posicion extendida de los
ejes de la mufieca (singularidad de la mufieca) pueden
ocurrir problemas como el rebase del valor nominal
consigna de aceleracion.

PTP_manual: También aqui la orientacion cambia
continuamente desde el punto de inicio hasta el punto
de destino. La nueva orientacion se alcanza mediante el
desplazamiento especifico de los ejes de mufieca. En
este caso no pueden ocurrir singularidades de la
mufeca.

Orientacién constante: La orientacién programada para
el punto de inicio también se mantiene para el punto de
destino.

Si se pulsa la tecla de funcién programable
“‘Sugerencia’, el programa encuentra el nombre
estandar del punto de menor orden libre de la lista de
datos local y lo presenta en el formulario In-line abierto.
Es decir, con puntos P1y P3 ya declarados, P2 seria la
propuesta.

Con esta tecla de funcién programable se aceptan las
coordenadas de la posicion actual del robot, después de
una pregunta de seguridad en el punto auxiliar.

Las coordenadas del punto auxiliar deben ser
guardadas manualmente antes de concluir la instruccion
de movimiento; no se produce una transferencia
automatica. En caso de que desee determinar las
coordenadas del punto en un momento posterior, puede
utilizarse primero  “Touchup PI” en wuna posicion
cualquiera del robot.

Con esta tecla de funcién programable se aceptan las
coordenadas de la posicion actual del robot, después de
una pregunta de seguridad en el punto de destino.

En cualquier momento, la tecla de funcion programable
“Touch Up” permite la transferencia de las coordenadas

55



actuales del robot a la linea de programa en la que se
encuentra el cursor.

De esta manera tiene la posibilidad, por ejemplo, de
programar una serie de lineas de movimiento vy fijar las
coordenadas exactas del punto de destino con
posterioridad.

Las coordenadas del punto programado se integran a la
lista de datos.

Para concluir, pulse la tecla de funcién programable
“Instruccion OK” o la tecla de entrada.

El movimiento queda memorizado.

En caso que la posicion de destino aun no haya sido
asumido (Touch Up), se produce automaticamente la
memorizacion de la posicion actual del robot.

Por favor observe:

Un circulo completo debe estar compuesto, como
minimo, por dos segmentos para evitar un vuelco del
circulo en el plano.
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